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RESUMO

O presente projeto aborda o desafio da modalidade Sumé de Robds como um problema de engenharia
focado em forga, tracdo e manobrabilidade, sendo o objetivo principal e a justificativa para as
escolhas iniciais alcancar o peso maximo permitido para otimizar a tragdo e incorporar motores de
alto torque capazes de desestabilizar e ejetar oponentes. O objetivo da equipe foi projetar, construir e
programar um rob6 autonomo de sumd que priorizasse a forga bruta e a estabilidade, utilizando uma
estrutura leve e resistente para acomodar sistemas de propulsdo potentes. A metodologia do projeto
foi dividida em trés frentes principais. No Projeto Mecanico, o design ¢ compacto e robusto, sendo o
chassi completamente produzido em PLA utilizando impressao 3D, o que permitiu otimizar a
distribuigdo interna de peso e a geometria de ataque. A tragdo € garantida por rodas com revestimento
de silicone, escolhidas por sua alta aderéncia, maximizando o coeficiente de atrito com a arena e
traduzindo o alto torque dos motores em forga de empurrdo efetiva. O Projeto Eletronico ¢
centralizado no microcontrolador ESP32, selecionado por sua capacidade de processamento e
gerenciamento eficiente de atuadores. O diferencial de poténcia € proporcionado por motores de alto
torque robustos, controlados por um motor driver, que assegura a entrega de corrente necessaria para
a forca maxima no confronto direto. Para simplificar a logica e focar no combate direto, o projeto
optou por operar sem sensores extras, adotando uma estratégia puramente ofensiva e reativa a
choques. A Programacdo, desenvolvida em C++ na IDE Arduino, implementa uma légica principal
que prioriza o avango constante e o alto desempenho dos motores. Os Resultados Esperados para a
competi¢do sdo altamente competitivos. Os testes preliminares confirmaram o alto torque do sistema
de propulsdo, com o robé demonstrando ser capaz de empurrar massas consideravelmente maiores
que a sua propria. Em Conclusao, os objetivos de criar um robd de sumo focado no méximo torque e
tracdo foram plenamente alcangados na fase de prototipagem, resultando em um competidor
altamente agressivo e potente.
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