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RESUMO

Este trabalho apresenta o desenvolvimento de um carrinho rob6 para participar da modalidade Sumd.
Esta modalidade representa um desafio de engenharia que exigiu da equipe BitBots Maracana a
construgdo de um robd autdonomo capaz de identificar, enfrentar e expulsar o adversario de uma arena
circular, simulando os combates tradicionais do sumo japonés. O problema central envolve projetar
um robd que combine forga, agilidade, inteligéncia e precisdo, operando de forma totalmente
autonoma e reagindo em tempo real as agdes do oponente. A equipe trabalhou no projeto na
perspectiva de ter um robd compacto, com centro de gravidade baixo, motores potentes e sensores
eficientes, capaz de resistir a impactos e tomar decisdes rapidas. O objetivo principal da equipe foi
projetar, construir e programar um robo autdnomo para a modalidade Sumd, otimizando a detec¢do
do adversario, a velocidade de reagdo e a forca de empurrdo, com foco na estabilidade e na estratégia
de combate. A metodologia adotada foi dividida em trés frentes principais. No Projeto Mecanico, o
robd foi desenvolvido com um chassi em PLA, sedo leve e resistente. A tragdo do robo ¢ feita por
quatro rodas motrizes de borracha de silicone, com alta aderéncia, modelada pela equipe. O centro de
gravidade foi rebaixado com a distribuicdo estratégica da bateria e dos motores, garantindo maior
estabilidade durante o impacto. No Projeto Eletronico, foram utilizados um microcontrolador
Arduino Uno, quatro motores DC de 330 RPM, dois drivers ponte H BTS7960 - 43A, sensores
infravermelhos para deteccdo de borda e sensores ultrassonicos para localizagdo do adversario. A
alimentagdo foi feita por uma bateria de ions de litio de 12V, com chave de seguranca e fusivel para
protecdo. Na Programacio, foi realizada usando linguagem C, por meio do Arduino IDE (Ambiente
de Desenvolvimento Integrado), com légica baseada em trés estados principais: busca, ataque e fuga.
O robd inicia em modo de busca, girando até localizar o adversario com os sensores ultrassonicos; ao
detectar o oponente, entra em modo de ataque, avangando com for¢a maxima; caso se aproxime da
borda da arena, os sensores infravermelhos ativam o modo de fuga, recuando e reposicionando o robd.
A equipe BitBotsMaracana realizou testes preliminares no robd e este demonstrou ter a capacidade
de localizar e empurrar o adversario, além de evitar quedas fora da arena. Dificuldades, tais como
sensibilidade excessiva dos sensores e desequilibrio em curvas foram solucionadas com ajustes na
programacao e na distribuicao de peso. Na fase de prototipagem, os objetivos foram alcangados, com
o robd apresentando comportamento competitivo e estavel. Como aprendizado, a equipe destaca a
necessidade de testes continuos para ajustes finos. Para competi¢des futuras, pretende-se aprimorar a
inteligéncia do robd com algoritmos de inteligéncia artificial e explorar novos formatos de chassi para
melhorar a eficiéncia nos combates.
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