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RESUMO

O desenvolvimento de um rob6 para competi¢cdes de cabo de guerra configura-se como um
desafio de engenharia que integra conceitos de mecanica, eletronica e programacao, aplicados de
forma pratica e interdisciplinar. O objetivo principal deste projeto foi projetar, construir e
programar um robo capaz de gerar elevada forca de tragdo e resisténcia, utilizando motores DC
de alto torque, um microcontrolador Arduino Uno e uma placa Shield L293D, além de
componentes auxiliares como botdo e protoboard. A metodologia adotada dividiu-se em trés
frentes principais: o projeto mecanico, o projeto eletronico e a programacdo. No projeto
mecanico, o chassi foi produzido por impressdao 3D, empregando material polimérico de alta
resisténcia, garantindo leveza e rigidez estrutural. A distribuicdo de massa foi cuidadosamente
planejada para manter o centro de gravidade baixo, assegurando estabilidade e aderéncia durante
a tragdo. No projeto eletronico, o Arduino Uno atuou como controlador central, gerenciando os
motores através do Shield L293D com sinais PWM. O circuito foi montado sobre uma
protoboard, com o botdo de acionamento utilizando resistor pull-up interno e tratamento de
debounce via software. Ja na programagao, desenvolveu-se uma logica simples e eficiente: o robo
inicia com motores desligados e, ao pressionar o botdo, ativa os motores para frente, podendo ser
desligado com um novo comando ou automaticamente ap6s um tempo predefinido. Parametros
como velocidade, duracdo da tracdo e direcdo de rotagdo foram configurados no cédigo,
permitindo ajustes finos no desempenho. Nos testes preliminares, verificou-se um pequeno atraso
na ativacdo dos motores e um leve superaquecimento do Shield L293D em longos periodos de
operacao, problemas soluciondveis com otimizac¢ao do codigo e adi¢cdo de dissipadores térmicos.
Os resultados esperados incluem elevada forga de tracao, estabilidade, resposta rapida e operagao
continua e confiavel. Conclui-se que o prototipo atendeu aos objetivos propostos, apresentando
desempenho satisfatério e evidenciando a importancia do equilibrio entre projeto mecanico,
eletronico e de software. O processo de desenvolvimento permitiu identificar pontos de melhoria
e consolidar aprendizados sobre controle térmico, otimizagdo de codigo e balanceamento
estrutural, constituindo uma base sélida para a participacdo em competicoes e o aperfeicoamento
de projetos futuros.
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