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RESUMO

Este projeto apresenta o desenvolvimento de um rob6 auténomo destinado a modalidade
Sumo no 3° Campeonato de Robdtica do Universo IF 2025. A prova consiste em construir
um protétipo capaz de identificar o adversario dentro da arena, enfrentd-lo e empurra-lo
para fora do circulo delimitado. Para alcangar esse objetivo, o robd precisa reunir solugdes
eficientes em eletronica, mecanica e programacao, unindo forga, velocidade e tomada de
decisdo rapida. O proposito central da equipe € elaborar um rob6 competitivo, capaz de
responder com agilidade as situacdes de combate, utilizando componentes acessiveis, de
baixo custo e de facil integracdo.Na parte mecanica, o robo foi projetado com um chassi
compacto e de baixo peso, equipado com esteiras que aumentam a tracdo no tatame e
reduzem o risco de derrapagem. O sistema de locomoc¢ao utiliza motores de 5000 rpm, que
fornecem poténcia suficiente para ataques frontais e reposicionamentos estratégicos. Essa
configuragdo garante estabilidade e maior controle durante os embates, permitindo ao robo
explorar tanto estratégias ofensivas quanto defensivas.Na parte eletronica, o controle €
realizado por um Arduino Uno, que atua como unidade central de processamento, integrado
a uma Ponte H Shield para controlar o acionamento dos motores. Para a percep¢do do
ambiente, foram incorporados sensores de obstaculo infravermelho reflexivo (IR),
responsaveis pela identificagdo do adversério e auxilio na tomada de decisdao durante o
combate.A programacao foi desenvolvida em C/C++ na plataforma Arduino IDE, com uma
logica baseada em detecgdo e resposta: quando o sensor identifica o oponente, o robo
avanga em direcdo a ele; caso perca o contato, reposiciona-se para retomar a
ofensiva.Conclui-se que o projeto proporcionou a integracdo pratica entre teoria e
aplicacdo em eletronica, mecanica e programacao, resultando em um robd funcional,
competitivo e capaz de representar o campus na modalidade Sumd. Além disso, o processo
possibilitou experiéncias de cooperacao, resolugao de problemas e aprendizado continuo
para toda a equipe.
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