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Resumo: Este projeto apresenta o desenvolvimento de um rob6 de combate intitulado
BayMax, criado pela equipe Big Hero como parte da disciplina de Prototipagem
InovaEng no Centro universitario UNIFATEB. O projeto adotou o modelo drums, pelo
seu alto poder ofensivo e versatilidade em combate. A metodologia combinou
pesquisa tedrica, analise, planejamento e teorizagdo. O robd foi projetado para
competir na categoria featherweight (até 13,5kg).
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Abstract: This project presents the development of a combat robot called BayMax,
created by the Big Hero team as part of the InovaEng Prototyping course at the
UNIFATEB University Center. The project adopted the drums model, due to its high
offensive power and versatility in combat. The methodology combined theoretical
research, analysis, planning and theorizing. The robot was designed to compete in the
featherweight category (up to 13.5 kg).
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1. INTRODUGCAO

No dia 14 de margo de 2025, no Centro Universitario UNIFATEB, teve inicio o
projeto de desenvolvimento de um rob6é de combate, como parte das atividades da
disciplina de Prototipagem InovaEng, sob orientagdo dos professores Harrison
Andretta de Moraes e Erickson Alex de Lima. No segundo periodo a equipe recebeu
0 apoio e a orientagao do professor Mayk Bittencurt Harkatrin.

A Equipe foi intitulada de Big Hero, composta por oito alunos, e todos decidiram
por meio de votagcido decidiu-se nhomear o robé de Baymax, optando pelo modelo
Drums, por oferece mais controle durante as lutas e uma eficiéncia maior nos
impactos de curta distancia.

As batalhas de robds tém como objetivo causar o maior dano possivel ao
adversario durante o confronto. Esses combates ocorrem em ambientes controlados
e seguros, tanto para as equipes participantes quanto para o publico presente.
(MAKERHERO, 2024).

O trabalho propde-se a explorar as etapas do desenvolvimento de um protétipo
funcional, desde sua concepcao até a analise de sua viabilidade mecanica, tatica e

visual.

2. METODOLOGIA

A metodologia adotada para a elaboragao do rob6 de combate BayMax seguiu
um plano pratico e colaborativo, apresentando uma abordagem quantitativa,
integrando pesquisa teorica, analise técnica e experimentagcao. Conforme descrito a
sequir:

Foi utilizada a pesquisa bibliografica com coleta de dados como base para o
desenvolvimento deste projeto. Foram realizadas leituras de matérias e a analise de
videos disponiveis nos sites de equipes participantes dos principais eventos da area.

Além disso, recorreram-se a artigos académicos por meio do buscador Google
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Académico, o que permitiu um aprofundamento tedrico por meio de dados e
referéncias confiaveis.

Todo o processo contou com o0 acompanhamento e orientacdo dos professores
em sala de aula, que desempenharam papel fundamental na condugéao e elaboragao
do projeto.

Inicialmente, a ideia era desenvolver um robé do tipo vertical spinner, inspirado
em modelos que se destacam na categoria lightfeather por utilizarem armas mais
leves, facilitando o controle do peso total. Entretanto, apds novas discussdes e
analises técnicas no segundo periodo a equipe optou por seguir com o modelo drums.
A mudanca foi motivada pelas vantagens que esse modelo oferece, como maior area
de contato com o adversario, maior eficiéncia em combates de curta distadncia e melhor
distribuicdo de peso, o que resulta em mais estabilidade durante as lutas. A inspiragao
inicial veio do modelo de robd vertical apresentado pela Riobotz, que se sobressai
justamente pelo equilibrio entre leveza e desempenho da arma (RIOBOTZ, 2006).

Para este evento, a categoria de peso maximo estabelecida para os robés sera
de 13,6 kg (30 Ibs), conforme definido na tabela oficial dos torneios da modalidade. As
batalhas estdo previstas para ocorrer durante o quarto periodo do curso de
Engenharia. Nesse contexto, todas as equipes formadas por académicos colocarao
seus robds a prova em um ambiente de competicao pratica (MAKERHERO, 2024).

Nesta batalha também havera regras, incluindo uma inspe¢ao de seguranga
obrigatdria, verificando se o robd esta devidamente habilitado para competir, juizes
responsaveis pela batalha, e para casos nao previstos. Para garantir a segurancga, as
disputas sao realizadas em arenas fechadas, o que impede que fragmentos dos robds

sejam projetados para fora e representem risco de ferimentos.

3. DESENVOLVIMENTO

Apos varias reunides e discussbes, a equipe chegou a conclusdo de
desenvolver um rob6é de combate no formato Drums. Essa decisao nao foi tomada de

forma aleatdria, mas baseada em uma combinagéao de critérios técnicos, estratégicos
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e até estéticos que foram julgados essenciais para obter um bom desempenho na
arena. Logo nas primeiras analises, o Drums se destacou pelo seu grande potencial
ofensivo.

Drums possuem um tambor (cilindro) giratério com dentes, em geral acionado
por correntes ou correias, € montado horizontalmente na frente do robé. Normalmente
giram de modo a levantar o adversario, captando-o ou causando danos no impacto
com a arma ou na queda no solo. Drums sao versdes mais compactas do vertical
spinner, com menos momento de inércia na arma, o que permite um menor tempo de

aceleracado do tambor, no entanto causando menos danos ao adversario.

Sao mais estaveis por possuirem baixo centro de gravidade, podem ser
invenciveis, e fazem curvas mais facilmente que o modelo vertical spinner devido ao
menor efeito giroscopio. Tambores mais largos permitem atingir o adversario sem
precisarem estar perfeitamente alinhados com ele. (RIOBOTZ, 2006)

Os alunos se inspiraram no robé Minotaur, referéncia mundial em batalhas de
robds, por sua combinagdo de forca, agilidade e eficiéncia.

Segundo a World Robot Combat League (2024), Drums € o atual campeéo
mundial e simbolo de performance nas arenas de combate.

Com isso em mente a equipe comegou a procurar por estudos e artigos que
explicassem a forma construtiva, técnica e operacional quando o assunto se trata de
design, dimensional e especificagdes técnicas do modelo Drums.

Referente ao design foi utilizado como referéncia o robé de combate MADVK -
W17, produzido por Matheus Cordeiro e sua equipe durante o sexto periodo do
curso de engenharia de controle e automagao. (Youtube - Robé de Combate -
FeatherWeight Robot [MADVK - W17])

A equipe deu inicio a modelagem e dimensionamento do rob6 levando em conta
0 peso do material ago inox 304 com a espessura de 5mm e seus componentes

eletrénicos para determinar o espaco interno necessario. (ROBOCORE, 2025)

CAMARGO, Wellington. Carcaga Baymax
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Fonte: Elaborado pelos autores (2025)

Com a modelagem e dimensionamento da carcaca realizados a equipe estudou
sobre a arma e como ela deveria ser feita em relacdo a material e dimensional, apos
um aprofundamento nos estudos e artigos previamente estudados localizamos como
referéncia a arma do rob6 MADVK - W17. (Youtube - Robd6 de Combate -
FeatherWeight Robot [MADVK - W17])

CAMARGO, Wellington. arma Baymax
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Fonte: Elaborado pelos autores (2025)

A arma foi calculada, dimensionada e modelada com o intuito de manter centro
de gravidade do robd centrado na regiao frontal proporcionando maior potencial de
ataque e ao mesmo tempo estabilidade, tendo como diferencial seus pontos de
impacto localizados nas extremidades do didmetro do rolete, focando em acumular
forca de impactos nesses dois pontos.

O robd Baymax finalizou seu processo de desenho e modelagem estrutural
visando seu centro de gravidade, ataque e movimentagdo no campo de batalha,
utilizando de uma tampa na parte superior do robé para manter quaisquer ou

eventuais manutencgdes de facil acesso.

CAMARGO, Wellington. Carcaca montada Baymax

Fonte: Elaborado pelos autores (2025)

4. ESPECIFICAGOES

Como o robd ainda se encontra em fase de desenvolvimento, os dados que
serdo apresentados nesse tépico sdo estimativas tedricas, baseada em analises

preliminares.
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Ele foi projetado para competir na categoria featherweight, com limite de peso
de 13,5 kg (30 libras). A estrutura principal do BayMax foi projetada utilizando chapas
de aco inox 304, com uma espessura de 5Smm. Esse material foi selecionado por
proporcionar elevada resisténcia a impactos e boa rigidez. (ROBOCORE, 2025)

A sua alimentacdo sera feita inicialmente por uma bateria Lipo 12V com
capacidade de 2200 mAh e taxa de descarga de 30C, pesando 145g. A bateria é capaz
de fornecer até 66A instantaneamente, valor que é suficiente para suprir as
necessidades dos motores. (ROBOCORE, 2025)

Os motores de tracao escolhidos foram os ORBIT500V2, com poténcia de
16,5W cada, torque de até 4,9 kfg.cm e rotacao de saida de 400 RPM. Cada motor
consome aproximadamente 1,37A em operagao nominal. (ROBOCORE, 2025)

Em geral o consumo médio do sistema € de aproximadamente 4,13 A, a
autonomia teodrica da bateria € de cerca de 31 minutos em uso continuo, mas é
importante levar em consideracdo que durante a luta ha picos de corrente durante

frenagens, aceleracdes e o uso da arma.

5. CONCLUSAO

O desenvolvimento do Robo Baymax permitiu a equipe aplicar conceitos
tedricos na pratica de engenharia, desde a escolha do modelo Drums até a defini¢ao
dos materiais usados no projeto. A participagdo no projeto proporcionou experiencia
em trabalhos colaborativos, planejamentos e execugao de protétipos.

Em bora o robd nao esteja na fase de teste, o processo de seu desenvolvimento
mostrou a importancia da integragao entre teoria e pratica, os futuros passos da
equipe sera ajustes na distribuicdo de peso, otimizagdo na arma e realizagbes de

testes do prototipo.



2EPIC

XIl ENCONTRO DE PESQUISA, XVI ENCONTRO DE INICIAGAO CIENTIFICA E
Il ENCONTRO DE ENSINO E EXTENSAO UNIVERSITARIA

6. REFERENCIAS

COSTA, Sabrina da; SILVA JUNIOR, Jodo Carlos da; SILVA, Kellinton Katione
Vidal da; SUBTIL, Lucas Rhyan Lopes; SILVA, Rayssa da; CAMARGO, Mauricio
Aparecido; VALDEVINO, Rafael Bueno; FERREIRA, Luan Pereira; SOUZA, Priscila
Martins de; MORAES, Harisson Andretta de. Proposta de concepgao de um protétipo
de robd de combate do tipo Spinner. In: ENCONTRO DE PESQUISA E ENCONTRO
DE INICIACAO CIENTIFICA — EPIC, 9., 2022, Telémaco Borba. Anais [...]. Telémaco
Borba: UNIFATEB, 2022.

ROBOCORE: https://www.robocore.net/ - acesso em maio 2025.

MAKERHERO 2024: https://www.makerhero.com/blog/batalha-de-
roboshistoria-categorias-e-competicoes/ - Acesso em maio 2025

RIOBOTZ PUC RIO DE JANEIRO: https://www.riobotz.com/combate - Acesso
em maio 2025.

BIUK, Guilherme Antonio; STADLER, Bruno Weiss. Andlise comparativa do
desempenho de trés modelos de arma de um robé de combate da categoria
FeatherWeight. 2021. 67 f. Trabalho de Conclusdo de Curso (Bacharelado em
Engenharia Mecanica) — Universidade Tecnoldgica Federal do Parana, Ponta Grossa,
2021.

MADVK - W17; https://www.youtube.com/watch?v=yKWVIEjvpEQ

CAMARGO, Wellington Caique Camargo; Equipe Baymax - Projeto
INOVAENG 2025


https://www.robocore.net/
https://www.robocore.net/

