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Introdug¢iao: A Modalidade Sumo6 no 3° Campeonato de Robotica UNIVERSO IFMA
2025 propde um desafio de combate dindmico entre dois robds integralmente
autonomos. O objetivo primordial consiste em remover o robd adversario da area de
combate, denominada Dojd, uma arena circular com 1 metro de diametro delimitada
por uma borda preta. O desenvolvimento de um sistema eficaz exige o equilibrio entre
forca motriz, distribuicdo de massa e inteligéncia artificial embarcada para detec¢ao
de adversdrio e limites da pista. Objetivos: O projeto visa conceber e implementar um
robd autdbnomo de Sumd capaz de maximizar a agressividade tatica e a estabilidade
motriz. Especificamente, o robé deve demonstrar elevada capacidade de localizagao
do oponente e eficiente rotina de evasdo das fronteiras do Dojo, mantendo-se dentro
dos limites dimensionais de 20 x 20 x 10 cm e de peso, maximo de 1,5 kg.
Metodologia: A construgdio do prototipo baseia-se na plataforma LEGO®
MindStorm® EV3 para controle, programagio e acionamento dos motores, utilizando
um unico microcontrolador conforme as normas da competicdo. A estratégia de
navegacao e combate ¢ totalmente dependente dos sensores: a) Sensor Ultrassonico:
Empregado para detec¢do primaria e medicdo da proximidade do oponente,
permitindo uma transi¢ao rapida entre a fase de busca e a fase de ataque; b) Sensor
Infravermelho (IR): utilizado em conjunto com o sensor ultrassonico para refinar a
localizagdo e o angulo do adversario, proporcionando maior precisdo na investida e c)
Sensor de Cor: posicionado na parte inferior frontal do chassi, ¢ programado para
identificar a borda preta do Dojd, acionando um protocolo de recuo e correcao
direcional que impede a desclassificacio por queda espontinea. Resultados
Esperados: Apos os testes preliminares, e considerando que a capacidade de
distingdo precisa entre adversario e limite da arena ¢ fundamental na modalidade, a
integragio do Controlador LEGO® MindStorm® EV3 com o conjunto de sensores
ultrassonico, infravermelho e de cor, resultou em um rob6é com alto desempenho
tatico, fator que deverd ser refletido durante a competicao. Conclusao: O projeto
comprova a aplicagdo de conceitos de robotica autdbnoma e engenharia de controle na
solucdo de desafios, além de reforcar o conceito de trabalho em equipe.
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