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RESUMO

O Cabo de Guerra ¢ uma competicdo que testa poténcia, aderéncia e planejamento. Nele,
dois robos se posicionam em lados opostos de arenas distintas, ligados por um cabo. O
intuito € arrastar o oponente para fora da area delimitada, respeitando as normas de peso,
dimensdes e a proibicdo de comunicagdo com fontes externas. Por isso, existem muitos
desafios, como a distribui¢ao de peso e aderéncia dos motores. O objetivo € criar um rob6
que possua forca, boa tragdo e solidez em sua construgdo, para entdo conseguir puxar o
adversario com eficiéncia, resistindo ao arrasto, aumentando desta forma, suas chances de
vencer as batalhas. Na parte mecanica, foi criado um chassi pequeno e resistente, usando
beams e curved beams, materiais do Lego Spike. Estando firme e dentro dos limites de
peso. Também foi adicionado um ponto de encaixe a 5 cm do chdo. As rodas sao de
borracha, com boa aderéncia em material MDF. Na parte eletronica, foi utilizado um
microcontrolador LEGO, isto porque ele tem maior compatibilidade na utilizagdo de
motores e sensores do Lego Spike. Os motores utilizados sao fortes e compactos, originais
do kit LEGO para prover for¢a de tragdo. Também sdo utilizados sensores, como o
giroscopio, para ajudar o robd a manter a posi¢do e responder aos movimentos do
adversario. No software, para desenvolvimento, foi utilizado o ambiente de blocos do
LEGO Education. Foi criada uma logica de programagao, baseada em regras especificas,
para o robd se mover eficientemente sozinho. Quando € acionado na batalha, ele ajusta
automaticamente a forga, conforme a resisténcia do adversario, usando estruturas de
repeti¢do e algoritmos de controle, como o PID, ajustando a forca dos motores, com base
em um erro detectado, e o Ramp-up, cuja funcdo ¢ aplicar poténcia de forma gradual,
evitando patinagem na arena. Os testes demonstraram que o robd ¢ eficiente para puxar
outro robd, permanecendo estavel durante os eventos. Ainda se fez necessario ajustes no
chassi e nos pneus para ficar mais leve e com melhor aderéncia, e principalmente, na
otimizagdo dos algoritmos de programacao. Por fim, construiu-se um protétipo eficiente,
estavel e fiel a todas as regras.
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