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RESUMO

O projeto “Robo — Desafio de Entrega” encontra-se em fase de concepcdo e tem como
finalidade o desenvolvimento de um rob6 autonomo voltado a participagdo em competigdes de
roboética educacional, na modalidade que simula a entrega de objetos em pontos determinados
da arena. Essa categoria reproduz desafios praticos de logistica automatizada, exigindo
planejamento, raciocinio loégico e dominio técnico por parte dos participantes. O
desenvolvimento do projeto promove a integracdo entre mecanica, eletronica e programacao,
estimulando a aplicag@o de conceitos tedricos em situagdes reais e favorecendo o aprendizado
interdisciplinar dos membros da equipe. O objetivo principal € projetar, construir € programar
um rob0 capaz de realizar entregas com precisdo, eficiéncia e autonomia, percorrendo
trajetorias predefinidas e reagindo a estimulos do ambiente. A metodologia sera estruturada em
trés frentes: no projeto mecanico, sera utilizado um chassi leve e resistente, com baixo centro
de gravidade, tracdo diferencial e rodas emborrachadas para melhor aderéncia e estabilidade.
No projeto eletronico, serdo empregados um microcontrolador de baixo custo (compativel com
Arduino), sensores infravermelhos para leitura de trajetorias, driver L298N para controle de
motores e uma bateria de ions de litio, garantindo autonomia energética adequada. Na etapa de
programacao, por meio das linguagens C/C++, serd desenvolvida uma logica de navegagao
inteligente baseada em sensores e atuadores, capaz de ajustar a velocidade e dire¢do em tempo
real, possibilitando que o robo identifique trajetdrias, realize curvas e desvie de obstaculos
simples. Espera-se como resultado um prototipo funcional e competitivo, capaz de cumprir
integralmente as missdes propostas na arena. Entre as principais dificuldades previstas estdo a
calibracdo dos sensores em superficies irregulares e o controle de estabilidade em curvas
fechadas. Conclui-se que o projeto contribuird para o fortalecimento da formacao pratica e
cientifica dos estudantes, estimulando o trabalho em equipe, a criatividade e a inovacao
tecnoldgica dentro do contexto da robotica educacional.
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