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RESUMO

As modalidades “Performance Artistica” e “Labirinto” configuram-se como desafios de engenharia,
exigindo criatividade e precisdo técnica, pois envolvem mobilidade autobnoma e execugao de tarefas
em ambiente controlado. Na categoria Performance Artistica, o rob0 transmite movimentos
sincronizados e coreografados, o que demanda planejamento voltado a estética, estabilidade e
programacao criativa. J no Labirinto, o rob6 identifica rotas, evita obstaculos e toma decisdes rapidas
para alcangar a saida, alinhando-se a perspectiva de que a robdtica estimula a resolugdo de problemas
por meio da experimentacdo pratica. Diante disso, estabelece-se o objetivo de projetar, construir e
programar robds versateis, capazes de atender as exigéncias distintas das duas provas, conciliando
aspectos artisticos e funcionais. O desenvolvimento desses robos ocorreu em trés frentes principais:
no Projeto Mecanico do robo para o labirinto, escolheu-se um chassi leve e resistente, priorizando
estabilidade e precisdao nas curvas. Ja para o roboé da Performance Artistica, optou-se por uma
estrutura que favorega a fluidez e o equilibrio nos movimentos coreografados; no Projeto Eletronico,
utilizou-se o microcontrolador Arduino Uno nos dois robds. No Labirinto, foram empregados trés
sensores ultrassonicos para detec¢do de obstaculos e quatro motores de 420 RPM para locomogao.
Na Performance Artistica, sdo utilizados seis servo motores para execucao dos movimentos
sincronizados do robd, além de componentes feitos em impressao 3D que garantam a sua estabilidade
e contole. A Programacdo do rob6 foi realizada no Arduino IDE (Ambiente de Desenvolvimento
Integrado), usando uma linguagem semelhante a C. Para o Labirinto, codificou-se a interpretacdo dos
dados dos sensores € a tomada de decisOes autonomas. Para a Performance Artistica, desenvolveu-se
rotinas pré-programadas que coordenam os movimentos coreografados, tendo como foco a estética
relacionada ao tema do evento Universo IF e o ritmo da musica escolhida. Nos testes preliminares,
observou-se que os robds conseguiram um bom desempenho. No Labirinto, o robd demonstrou
eficiéncia na detec¢do de paredes e na execucdo das curvas, embora tenha apresentado dificuldades
nos desvios de alguns obstaculos. Na Performance Artistica, consegui-se uma boa execugdo de
movimentos, mas ainda se faz necessario refinar a programacdo para garantir mais fluidez nos
movimentos. Contudo, os objetivos da prototipagem foram em grande parte alcangados. Esse
processo proporcionou aprendizados significativos na integracao de sistemas, programacao autbnoma
e, principalmente, na interagdo interpessoal com a equipe. Para competi¢gdes futuras, pretende-se
aprimorar a inteligéncia do robd Labirinto com Visdao Computacional e explorar novas técnicas de
movimentos para o robd de Performance Artistica.
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