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RESUMO

O projeto consiste no desenvolvimento de dois robds autdnomos, um para a modalidade
“Sumo” e outro para “Cabo de Guerra”, encarados como desafios de engenharia que
integram conceitos de mecanica, eletronica e programagao. Cada modalidade apresenta
exigéncias proprias e demanda solugdes especificas para forca, tragdo e agilidade. No
Sumod, o objetivo é empurrar o adversario para fora da arena, exigindo rapidez dos
sensores e estratégias de ataque; no Cabo de Guerra, o foco ¢ maximizar o torque € a
tracdo para resistir ao arrasto do oponente. O objetivo geral do projeto € projetar, construir
e programar dois protdtipos autdnomos, utilizando pecas da marca Fischertechnik e, no
caso do robd de Cabo de Guerra, uma placa Arduino como unidade de processamento,
explorando a integracdo entre diferentes tecnologias. A metodologia foi estruturada em
trés etapas. No projeto mecanico, ambos os robds receberam chassis construidos com
pecas Fischertechnik, de estrutura reforgada e baixo centro de gravidade. O modelo de
Cabo de Guerra ¢ mais pesado e voltado a tragdo, enquanto o de Sumo ¢ leve e agil, com
lamina frontal inclinada para empurrar o oponente. No projeto eletronico, o rob6é de Sumo
utiliza o controlador Fischertechnik TXT Controller com sensores de cor e ultrassonicos,
e o de Cabo de Guerra usa uma placa Arduino UNO, com drivers, sensores de corrente e
motores de alto torque. Na programacao, aplicou-se a linguagem de blocos ROBO Pro no
Sumé6 e C/C++ no Arduino IDE no Cabo de Guerra, permitindo leitura continua dos
sensores e controle de poténcia. Os resultados esperados incluem precisdo na deteccgdo e
forca nas disputas. Testes preliminares mostraram bom desempenho estrutural e
eficiéncia de tracdo. Em conclusdo, os objetivos da prototipagem foram atingidos,
validando a integragdo entre Arduino e Fischertechnik e fortalecendo o aprendizado
técnico e o trabalho em equipe para futuras competigdes.
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