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RESUMO

O presente trabalho propde o desenvolvimento integrado de duas plataformas roboticas
autonomas para competicdo nas modalidades Cabo de Guerra e Sumo no 3° Campeonato de
Robdtica, justificando sua apresentagdo conjunta pela complementaridade entre os desafios de
forca e estratégia que cada projeto representa. O objetivo central consiste em aplicar principios
de robotica e controle em contextos distintos: maximiza¢ao da tra¢ao e forca estatica no Cabo
de Guerra e tomada de decisdo autdnoma no Sumo, promovendo a interdisciplinaridade entre
mecanica, eletronica e programacdo. O robd de Cabo de Guerra foi projetado para otimizar a
forca de atrito e a distribui¢do de torque, possuindo chassi em MDF de baixa flexao e estrutura
reforcada com suportes impressos em PLA (impressdao 3D), garantindo rigidez e baixo centro
de gravidade. Os suportes e sistemas de fixagdo foram modelados em CAD e produzidos por
prototipagem rapida, enquanto a transmissdo de forca utiliza rodas e cubos de roda da
Robocore. O sistema ¢ acionado por 10 a 14 motores elétricos, controlados por drivers em
ponte H e gerenciados por um Arduino Nano, com alimentacdo de uma bateria LiPo-Safe de
11,1 V e 1500 mAh. O circuito inclui medi¢do de tensdo, protecdo contra sobrecorrente e
monitoramento da descarga, assegurando desempenho e seguranca. A programacao em C/C++
emprega modulagdo por largura de pulso (PWM) para controlar torque e tracdo de forma
continua, garantindo estabilidade durante o confronto. J4 o robd de Sumd foi desenvolvido com
um kit LEGO Mindstorm EV3, aproveitando sua modularidade para ajustes rapidos e precisao
estrutural, e equipado com um atuador frontal tipo uma barreira/pa” para empurrar o oponente
para fora da arena. O controle eletronico integra sensores de proximidade (ultrassom ou
infravermelho) para detec¢do do adversario e sensores de cor para identificagdo das bordas,
coordenados pelo microcontrolador nativo do kit. Sua 16gica de controle € estruturada em uma
Maquina de Estados Finitos (MEF) com quatro estados: busca, ataque, defesa e evasdo de
borda, permitindo alternancia estratégica sem sobreposicdo de comportamentos. Foram
conduzidos testes de bancada e de arena para ambos os robds, avaliando corrente, temperatura,
autonomia e tempo de resposta dos sensores, além de ajustes de peso e angulo da “pa”. Espera-
se que o robd de Cabo de Guerra apresente tragdo e estabilidade maximas, e o robé de Sumo
demonstre eficiéncia de percep¢ao e manobra. Conclui-se que o projeto fortalece o aprendizado
pratico em integragdo multidisciplinar, seguranga no uso de baterias LiPo e controle inteligente,
servindo como base para futuras competigdes e aprimoramentos técnicos.
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