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RESUMO

O presente resumo descreve o desenvolvimento de dois robds autonomos para o 3° Campeonato
de Robotica — UNIVERSO IF 2025, voltados as modalidades Labirinto Inteligente € Sum6. A
participagdo ¢ tratada como um projeto de pesquisa, explorando os desafios de engenharia
inerentes a cada modalidade, que demandam robds com elevada capacidade de leitura do
ambiente ¢ tomada de decisdo. O objetivo consiste em projetar, construir ¢ programar dois
prototipos competitivos. A metodologia foi estruturada por robd, utilizando a linguagem
C/C++ do ecossistema Arduino para a programacdao de ambos. Na modalidade Labirinto
Inteligente, o projeto mecanico emprega um chassi e rodas impressos em 3D com PLA, sendo
as rodas revestidas em borracha para maior aderéncia. A eletronica é centralizada em um
Arduino Nano, alimentado por duas baterias de litio 16850 conectadas em série e um regulador
de tensdo step-down LM2596, integrando trés sensores de distancia a laser VL53L0X para
mapeamento e dois servomotores SG90 responsaveis pela tragdo. A programacao utiliza
controle PID para manter o robd equidistante das paredes e 16gica condicional para definir as
rotas. Na modalidade Sumo, o projeto mecanico adota um chassi robusto em ABS, rodas
macias S20 e cubos de roda Robocore para maximizar a tracao. A eletronica ¢ baseada em um
ESP32, uma bateria LiPo, duas baterias de litio 16850 conectadas em série e uma ponte H
L298N para controlar quatro motores de baixo RPM. O sistema sensorial incorpora trés
sensores de distancia a laser VL53L0OX para deteccio do oponente e dois sensores
infravermelhos IR TCRT5000 para identificagdo das bordas da arena. A programacao também
aplica controle PID para alinhar o rob6 ao oponente, aliado a logica condicional para
priorizagao dos sensores e prevencao da saida do ringue. Quanto aos resultados esperados, os
testes preliminares indicam que o robd de labirinto € capaz de navegar por corredores de forma
estavel, com perspectiva de resolver percursos complexos de maneira totalmente autdbnoma.
Para o robo de sumo, os testes validaram a eficicia dos sensores de borda e a poténcia do
conjunto motriz, prevendo-se bom desempenho em combates diretos, embora o ajuste fino do
PID para rastrear oponentes ageis represente o maior desafio. Conclui-se que os objetivos da
fase de prototipagem foram alcancados com éxito, uma vez que as logicas de programagdo e
0s projetos mecanicos atenderam as expectativas, restando apenas a etapa final de calibracao
para a competi¢ao.
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