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RESUMO

A modalidade Sum6 de Robos consiste em combates diretos dentro de um dojo circular, onde o
objetivo ¢ empurrar o adversario para fora da arena. Essa prova exige poténcia, estabilidade e
capacidade de decisdo autdbnoma. O presente projeto tem como proposta desenvolver um robd
competitivo utilizando motores N20 de alto torque, sensores de cor e placa Arduino, com foco em
desempenho, precisdo e inteligéncia de controle. O principal objetivo foi criar um robd autonomo
capaz de identificar a borda da arena, evitar a saida e aplicar for¢a de tragdo contra o adversario.
Além disso, buscou-se explorar o potencial dos motores N20 em sistemas de locomogao diferencial,
projetar um chassi com baixo centro de gravidade e desenvolver uma logica de programagao eficiente
para decisdes rapidas em combate. O projeto mecanico foi elaborado com estrutura em acrilico
reforcado e dimensdes reduzidas, garantindo leveza e rigidez. O chassi possui formato retangular e
base baixa, com as baterias posicionadas na parte inferior para maior estabilidade. Os motores N20
foram acoplados a rodas de borracha de alta aderéncia, proporcionando tragdo e controle direcional
preciso. Na parte frontal, uma lamina inclinada de aluminio atua como rampa de empuxo, permitindo
que o robo deslize sob o adversario para empurrd-lo de forma mais eficaz. No sistema eletronico, o
Arduino Uno controla o conjunto por meio de uma ponte H (L298N). Dois sensores de cor
TCS34725 posicionados na parte frontal detectam o contraste entre o piso escuro e a borda branca da
arena, ativando rotinas de recuo e rotacdo quando necessario. A programag¢do em C/C++ foi
estruturada em dois modos: 0 modo de busca, em que o robd executa movimentos circulares até
identificar o oponente, e o modo de ataque, em que aplica poténcia maxima quando ndo ha bordas
detectadas. Essa logica permite estratégias dinamicas e seguras, com ajustes de velocidade e
sensibilidade facilmente configuraveis. Espera-se que o robo apresente alto desempenho de tragao,
estabilidade em combate e detec¢dao confiavel da borda, mesmo sob variagdes de iluminagao. Entre
os principais desafios estdo a calibracdo dos sensores, o controle do torque dos motores e a
distribuicdo ideal de massa. Os resultados esperados incluem movimentagdo rapida e autbnoma, bom
equilibrio energético e resisténcia estrutural, consolidando o projeto como uma base so6lida para
futuras melhorias em robos de combate autonomos.
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RESUMO

A modalidade Cabo de Guerra ¢ uma competi¢ao de robotica que exige alto desempenho em forga,
estabilidade e controle, onde dois robds disputam tracdo direta até que um deles seja deslocado para
fora da zona de combate. O presente projeto tem como objetivo o desenvolvimento de um robo
auténomo e eficiente, capaz de executar estratégias de tragdo sustentada utilizando motores N20 de
alto torque, baterias de litio € uma placa Arduino como sistema de controle central. O robd foi
projetado com foco em poténcia e equilibrio. O chassi, fabricado em acrilico refor¢cado, possui baixo
centro de gravidade, garantindo maior aderéncia e estabilidade durante os confrontos. As baterias de
litio foram posicionadas na base inferior, proporcionando melhor distribui¢dao de peso e autonomia
energética. O sistema de locomocao utiliza duas rodas motrizes, cada uma acionada por um motor
N20, e pneus de borracha emborrachada, escolhidos por oferecerem excelente tragdo e resisténcia ao
desgaste. O controle eletronico foi implementado com o Arduino Uno e uma ponte H (L298N), que
permite o acionamento individual dos motores, possibilitando ajustes finos de poténcia e diregdo. A
programacao foi desenvolvida em C/C++, utilizando uma logica de controle progressivo que gerencia
o torque conforme a resisténcia do adversario. O cddigo também contempla diferentes modos
operacionais: arranque rapido, para iniciar o confronto com for¢a maxima, e modo continuo, para
manter tracdo constante e evitar perda de equilibrio. Durante a fase de testes, o robd apresentou
excelente desempenho em tracdo e estabilidade, conseguindo manter empuxo constante contra
adversarios de diferentes pesos. O sistema mostrou resposta rapida e baixo consumo energético,
confirmando a eficiéncia das baterias de litio e dos motores N20. No entanto, foram identificados
pontos de melhoria, como a calibragdo inicial da velocidade, o controle de torque sob carga variavel e
a redistribui¢do do peso entre os eixos, essenciais para otimizar o desempenho em competigdes mais
intensas. Os resultados esperados indicam que o projeto cumpre os requisitos da prova, combinando
mecanica robusta, controle eletronico eficiente e autonomia energética. A integracao entre hardware e
software proporcionou um sistema equilibrado, capaz de operar com precisdo e poténcia. O projeto se
consolida como uma base solida para futuras versdes aprimoradas, unindo aprendizado técnico e
aplicacdo pratica no campo da robotica competitiva.
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