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RESUMO

Este projeto detalha o desenvolvimento de um robd autonomo por meio de estruturas
mecanicas, um sistema sensorial preciso e um esquema de tracdo eficiente para exercer
dominancia em confrontos diretos, objetivando o ajuste continuo de posicao e trajetoria, além
da execucao de manobras ofensivas capazes de desequilibrar e ejetar o oponente do ringue com
maxima eficiéncia. A abordagem metodologica empregada compreende a fabricagdo da
estrutura mecénica, concebida digitalmente no software Blender e materializada através de
impressao 3D, utilizando filamento PLA (Polidcido Lactico). Nesse sentido, o robd possui
chassi baixo com frente em formato de rampa inclinada, com rodas que buscam assegurar
aderéncia e estabilidade, em busca de garantir movimentos de forte fixacao e precisao, com as
laterais e a parte superior formadas por placas retas e inclinadas, oferecendo protecdo e
dificultando que o oponente encontre pontos de ataque. Ademais, o sistema eletronico €
centrado em um microcontrolador Arduino Mega, acoplado a uma motor shield que acionara
os dois motores DC, de modo que a localizacio do oponente seja captada pelo sensor
ultrassonico de médio alcance, enquanto sensores infravermelhos detectam os limites da arena
para que o robd possa ajustar a sua rota a fim de evita-los. A 16gica de programagao, codificada
em C/C++, define comportamentos modulares como busca, ataque e defesa. Para garantir
confiabilidade, as leituras dos sensores sao processadas por um filtro de média mével, que
suaviza interferéncias. O controle dos motores foi realizado a partir de algoritmos que ajustam
dinamicamente a poténcia e o sentido de rotacdo de cada roda, usando o préoprio eixo como
ponto de referéncia. Desse modo, os testes realizados demonstraram a capacidade de deteccao
e eficacia do empurrao. A motorizagdo individual demandou balanceamento de poténcia, o que
beneficiou o controle de tragcdo. Conclui-se, portanto, que o protdtipo desenvolvido atende aos
requisitos fundamentais, sendo capaz de identificar os oponentes e empurra-los para fora dos
limites da arena em condi¢des padronizadas.
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