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RESUMO

O presente trabalho apresenta o desenvolvimento de robds autonomos pela equipe LionsBot Three
para participacdo em multiplas modalidades da III Competi¢do de Robotica do IFMA, como Cabo de
Guerra, Labirinto Inteligente, Sumo, Performance Artistica e Desafio de Entregar. Cada modalidade
sera abordada como um problema de engenharia, exigindo solugdes especificas em termos de tragao,
robustez estrutural, autonomia de decisdo e interagdo com o ambiente. O objetivo central do projeto
constitui em projetar, construir € programar robds capazes de desempenhar com eficiéncia as tarefas
propostas no EDITAL 88/2025 PRENAE/REITORIA/IFMA, DE 01 DE setembro DE 2025,
utilizando diferentes plataformas tecnologicas e estratégias de design. A metodologia envolve trés
frentes principais: 1) Projeto Mecanico, com a constru¢do de chassis a partir de pecas de aluminio,
chapas de aco provenientes de fontes de computador, filamentos impressos em 3D e kits Lego,
garantindo baixo centro de gravidade e resisténcia estrutural; ii) Projeto Eletronico, empregando
microcontroladores Arduino e LEGO, motores elétricos alimentados por baterias recarregaveis,
sensores ultrassonicos e de cor, bem como sistemas de controle adaptados para cada desafio; iii)
Programacdo, realizada nos ambientes Arduino IDE e Lego Mindstorms, aplicando légicas
condicionais e rotinas de decisdo autonoma para navegagdo, deteccdo de obstaculos, estratégias de
forca e execucdo de performances artisticas. Os resultados, espera-se uma eficiéncia na navegagao
em labirintos, bom desempenho nas modalidades de forga como o Cabo de Guerra além estratégias
eficazes de combate no Sumo, tendo em vista a integragao criativa de movimentos e sensores na
Performance Artistica. Entre as principais dificuldades enfrentadas destacam-se a calibragdo dos
sensores de cor em diferentes condigdes de luminosidade e a adequacdo da poténcia dos motores em
terrenos de atrito variavel, solucionadas com ajustes de software e reforgo estrutural. Conclui-se que
os objetivos da fase de prototipagem foram alcangados, proporcionando um aprendizado significativo
em integracdo de hardware e software, e estabelecendo perspectivas de evolucdo para competicdes
futuras.
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