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Resumo. A cultura maker tem se destacado como uma abordagem inovadora
no ensino, permitindo que os estudantes apliquem conhecimentos tedricos na
prdtica por meio da construgdo de prototipos. O Laboratorio Maker da nossa
instituicdo oferece um ambiente para o desenvolvimento de projetos interdisci-
plinares, combinando teoria e prdtica em dreas como eletronica, mecdnica e
programacgdo. Esse espaco fomenta o aprendizado ativo e a criatividade, pro-
porcionando aos estudantes a oportunidade de construir prototipos funcionais.
Este trabalho propde o desenvolvimento de robds para competir na categoria
sumo, incentivando a criatividade dos estudantes e proporcionando uma ex-
periéncia prdtica que envolve diversas dreas do conhecimento, como eletronica,
programagdo, mecdnica e design.

1. Introducao

A cultura maker tem se destacado como uma abordagem inovadora no ensino, propor-
cionando aos estudantes oportunidades para aplicar conhecimentos tedricos na pratica,
por meio da construcdo de protStipos funcionais [de Sousa Gondim et al. 2022]. Neste
contexto, o Laboratério Maker do Instituto Federal de Educagdo, Ciéncia e Tecnologia
de Pernambuco (IFPE), Campus Palmares, tem sido um ambiente propicio para o desen-
volvimento de projetos que integram eletronica, mecanica e programac¢do, promovendo a
interdisciplinaridade e fomentando o empreendedorismo [Sturmer and Mauricio 2021].

Um dos projetos desenvolvidos nesse espaco foi a criagdo de robds da categoria
sumd, voltados para competicdes de robdtica educacional. Um robd sumd € um tipo de
rob0 projetado para participar de competicoes inspiradas no esporte tradicional japonés
de sumd. Essas competi¢des envolvem dois robds tentando empurrar um ao outro para
fora de uma arena circular, chamada dohyo, de maneira semelhante aos lutadores de sumo
humanos [Dutra et al. 2019]. Todo o processo de concepg¢ao, desde a montagem dos com-
ponentes até a fabricacdo da carenagem por meio da impressdao 3D, ocorreu no ambiente
do laboratério.

O protdtipo inclui motores de corrente continua, uma placa de controle base-
ada em ESP32, um mdédulo de relés para acionamento dos motores, uma bateria recar-
regdvel, além de uma estrutura em MDF cortada a laser para fixagcdo dos componentes.
Atualmente, o protétipo encontra-se totalmente funcional e ja participou de eventos e
competicoes, demonstrando sua viabilidade e desempenho.



Diante desse cenadrio, este trabalho propde o desenvolvimento de robos para com-
petir na categoria sumo, incentivando a criatividade dos estudantes e proporcionando
uma experiéncia pratica que abrange diversas dreas do conhecimento, como eletronica,
programac¢do, mecanica e design. A constru¢ao dos prototipos exige a integracdo de
conceitos tedricos com a experimentacdo pratica, estimulando o aprendizado interdis-
ciplinar e o trabalho em equipe [Peralta and Guimardes 2018]. Foram desenvolvidos dois
rob0s: um autdbnomo e outro controlado remotamente. Embora suas estruturas sejam se-
melhantes, os softwares utilizados em cada um foram totalmente distintos, permitindo
a exploracdo de diferentes abordagens de programacdo e controle. Todo o processo de
constru¢do e programacao ocorreu no Laboratério Maker do IFPE — Campus Palmares.

2. Descricao da Experiéncia

Esta secdo descreve a metodologia adotada no desenvolvimento do protétipo e das ativi-
dades realizadas.

2.1. Metodologia

A metodologia (Figura 1) para o desenvolvimento do robd sumd seguiu um processo es-
truturado, desde a concepg¢ao até a validag@o do protétipo. O processo inicia com a com-
preensao dos requisitos, onde os estudantes analisaram as regras da competi¢c@o, definiram
os requisitos técnicos e estudaram os componentes necessarios. Em seguida, a montagem
e construcao ocorreram no Laboratério Maker, utilizando impressao 3D para a carenagem
e ferramentas para a integracdo dos componentes eletronicos, como motores, sensores €
placas de controle. Na etapa de programacdo do robd, foram desenvolvidos algoritmos
para o controle do movimento, detec¢ao de adversarios e estratégias de combate.

Posteriormente, foram realizados testes do protétipo para otimizar o desempenho
do robd na arena. Caso os resultados nao fossem satisfatorios, o processo deveria voltar
para a etapa de compreensao dos requisitos. Por fim, ocorreu a apresentagdo dos resulta-
dos pela equipe. O protétipo foi validado em eventos e competi¢oes, demonstrando sua
funcionalidade. Todo o processo de replicacdo, com instru¢des detalhadas, cédigo-fonte,
lista de materiais e arquivos de impressao 3D, estd disponivel no repositério do GitHub
do projeto!, permitindo que outros interessados possam reproduzir e aprimorar o robd.
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Figura 1. Metodologia

2.2. Implementacao do protétipo

Nesta secdo, sdo apresentados os detalhes da implementagdo do robd sumd, incluindo o
diagrama de conexdes e a estrutura montada do robd finalizado. O processo de desenvol-
vimento envolveu a integracao de mddulos eletronicos e mecanicos, permitindo o controle
sem fio do sistema.

Thttps://github.com/pedro4896/RoboSumoControlado



A Figura 2 apresenta o diagrama de liga¢do do circuito do rob6. Esse diagrama
ilustra a interconexao dos principais componentes eletronicos, incluindo a médulo de
controle, o médulo relé, os motores de tracao e a alimentacao. O sistema € controlado por
um modulo com conectividade Bluetooth, permitindo a comunicagdo com um controle
sem fio. O mddulo relé atua na comutacdo da corrente para os motores esquerdo (M2) e
direito (M1), garantindo o movimento do robd. A alimentagdo do sistema € fornecida por
uma bateria externa, destacada no esquema. O projeto de conexdes elétricas é essencial
para assegurar o correto funcionamento dos motores e a resposta agil aos comandos do
controle.
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Figura 2. Diagrama de Ligacao

A Figura 3 exibe o robd sumd em diferentes estdgios de montagem. Na Figura
3(a), € possivel observar a estrutura interna do robd durante o processo de montagem dos
componentes. Nota-se a presencga da placa eletronica de controle fixada sobre a base, bem
como a disposicdo dos motores e do sistema de alimentagdao. Ja na Figura 3(b), o robd
estd completamente montado e configurado, ao lado de outro rob6 idéntico e um controle
sem fio.

(a) Montagem componentes (b) Robd montado e configurado

Figura 3. Robd

A estrutura finalizada apresenta uma carenagem protetora para oS componentes
eletronicos, proporcionando maior seguranca contra impactos durante as competi¢oes. O
controle via Bluetooth permite que o operador envie comandos de movimento, possibili-
tando a estratégia de combate em arena. O desenvolvimento deste robd sumd demonstra a



aplicagdo de conceitos de eletronica embarcada e controle remoto, possibilitando a criagdao
de um sistema responsivo e eficiente para competi¢cdes de robos autbnomos.

3. Resultados e Discussoes

A implementagdo do robd sumd trouxe beneficios significativos aos participantes do pro-
jeto, permitindo o aprimoramento de conhecimentos em eletrOnica, programacao embar-
cada e controle de motores, além do desenvolvimento de habilidades interpessoais como
trabalho em equipe e resolucdo de problemas. O robo foi submetido a competicdo de
robos sum6 durante o Congresso Norte-Nordeste de Pesquisa, realizado em Belém do
Para em 2024, onde apresentou um excelente desempenho e conquistou o primeiro lugar
em sua categoria. Durante as disputas, o robd demonstrou eficiéncia operacional, com
destaque para a estabilidade de locomocgdo e resposta agil aos comandos recebidos via
Bluetooth. A competi¢do serviu como um ambiente real de validacdo técnica, refor¢ando
o aprendizado pratico e promovendo o desenvolvimento de competéncias profissionais.
O projeto também incentivou o interesse de outros estudantes em areas como robdtica,
automacao e inteligéncia artificial, fortalecendo o ambiente académico da instituicao.

4. Conclusao

Este trabalho teve como objetivo desenvolver um robd sumd, integrando conhecimen-
tos de eletrOnica, programagao embarcada e automagao, além de promover habilidades
praticas e colaborativas. O robd obteve sucesso na competicao, conquistando o primeiro
lugar e validando suas solugdes técnicas. Para trabalhos futuros, pretende-se aprimorar
o projeto com a inclusdo de algoritmos de inteligéncia artificial, permitindo que o robd
opere de forma autonoma e melhore suas tomadas de decisdo durante as competi¢des.
Além disso, estudos adicionais serdo realizados para otimizar o sistema de controle e tor-
nar o rob0 ainda mais eficiente. Por fim, espera-se expandir essa iniciativa, incentivando
a participacdo de mais estudantes e fomentando novas pesquisas na darea da robética e
automacao.
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