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RESUMO

O desenvolvimento de robds para as modalidades “Sumd” e “Cabo de Guerra” representa
um desafio de engenharia que requer a integragdo de conhecimentos em mecanica,
eletronica e programacdo. No Sumo, o objetivo ¢ empurrar o adversario para fora da
arena, exigindo rapidez de resposta e estratégias de detec¢do; no Cabo de Guerra, a meta
¢ resistir ao arrasto e aplicar maxima tracdo. A proposta desta equipe foi construir robds
auténomos que conciliem forg¢a e inteligéncia, utilizando sensores e atuadores de Arduino
em conjunto com pecas da marca Fischertechnik. O projeto teve como objetivos
principais desenvolver protétipos capazes de detectar o adversario, manter estabilidade e
otimizar o desempenho em cada prova, explorando o potencial dos kits educacionais
aliados ao microcontrolador Arduino. A metodologia foi estruturada em trés frentes. No
projeto mecanico, o robo de Cabo de Guerra recebeu um chassi refor¢ado, baixo e pesado,
com rodas de borracha de alta friccao, garantindo tragdo e aderéncia; o robé de Sumo foi
projetado compacto, agil e com lamina frontal para levantar o oponente. No projeto
eletronico, foram integrados o Arduino UNO, o Fischertechnik TXT Controller, sensores
ultrassonicos para localizacdo, sensores de cor para deteccdo de limites e motores DC
controlados por drivers para locomog¢ao. Atuadores especificos foram aplicados na ldmina
do Sumo e no sistema de fixagdo do Cabo de Guerra. No projeto de programacgao, utilizou-
se linguagem C/C++ no Arduino IDE e blocos no ambiente ROBO Pro, combinando
estratégias de navegacgdo, leitura de sensores e execu¢cdo de comandos para otimizar o
desempenho. Os resultados esperados incluem, no Cabo de Guerra, maior capacidade de
tracdo e resisténcia ao arrasto, e, no Sumod, agilidade na deteccao e ataque. Testes iniciais
demonstraram eficiéncia no controle de motores e boa resposta dos sensores, embora
ajustes de calibragdo em ambientes com luminosidade variavel ainda sejam necessarios.
Em conclusao, os objetivos foram atingidos na fase de prototipagem, permitindo validar
o uso integrado de Arduino e Fischertechnik, o que ampliou as possibilidades do projeto
e gerou aprendizados relevantes para a participagdo competitiva e para futuros
desenvolvimentos em robotica.
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