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RESUMO

Este trabalho descreve o desenvolvimento de robds autonomos pela equipe LionsBotONE como forma
de viabilizar a participacao nas diversas modalidades da III Competicao de Roboética do IFMA, dentre
as quais cita-se: Cabo de Guerra, Labirinto Inteligente, Sumo, Performance Artistica e Desafio de
Entrega. As modalidades representam desafios que envolvem diferentes drea do conhecimento
humano, dentre elas destacam-se: Matematica, Fisica, Engenharias, demandando solugdes especificas
quanto a tracdo, resisténcia estrutural, autonomia de decisdo e interagdo com o ambiente. O objetivo
principal do projeto consistiu-se em projetar, construir € programar robds capazes de executar com
eficiéncia as tarefas propostas, utilizando diferentes plataformas tecnoldgicas e estratégias de design.
A metodologia adotada foi organizada em trés eixos: Projeto Mecanico, por meio da construcao de
chassis com pecas de aluminio, chapas de ago reaproveitadas de fontes de computador, componentes
impressos em 3D e kits LEGO, priorizando baixo centro de gravidade e alta robustez; Projeto
Eletronico, através da utilizagdo de microcontroladores Arduino e LEGO, motores elétricos
alimentados por baterias recarregdveis, sensores ultrassonicos e de cor, além de circuitos de controle
ajustados conforme cada desafio e Programacdo com o desenvolvimento em Arduino IDE e LEGO
Mindstorms, com aplicagdo de ldgicas condicionais e rotinas de decisdo autonoma para navegagao,
detecg¢do de obstaculos, estratégias de forga e apresentacdes artisticas. Como resultados preliminares
observou-se boa capacidade de navegagao em labirintos, desempenho consistente nas provas de forca,
como o Cabo de Guerra, e estratégias eficientes de combate no Sumo, além de integracdo criativa de
sensores € movimentos na Performance Artistica. Entre os principais desafios enfrentados destacaram-
se a calibrag¢@o dos sensores obedecendo a diferentes pardmetros para que o rob6 responda corretamente
os estimulos e acondigdes de luminosidade e o ajuste da tracdo e poténcia dos motores para evitar a
perda de aderéncia em superficies de atrito varidvel, solucionados por meio de otimizagdes de software
e designer estruturais. Assim, os resultados obtidos confirmam o é€xito na fase de prototipagem e
indicam potencial para melhoramentos continuos, consolidando o projeto como base para desempenhos
ainda mais competitivos nas proximas edicoes.
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