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3 2 Kit Chassi 2WD
Robo

Introducao

Uma area da robotica que vem apresentando avancos na atu-
alidade é a robdtica movel, um exemplo disso, sdo os robds explo-
radores enviados a outros planetas pela Administracdo Nacional da
Aeronautica e Espaco (NASA) visando obter informacdes sobre a su-
perficie e atmosfera desses.

Nesta aula, apresentamos o funcionamento de um robd movel
com trajetodria programavel, a partir da montagem do Kit Chassi 2WD,
presente no kit de robodtica.

Objetivos desta Aula

« Entender o funcionamento de um Robd Chassi 2WD (2 rodas);

* Programar o Robd Chassi 2WD para se deslocar em uma trajeto-
ria pré-determinada.




Competéncias Gerais Previstas na BNCC

[CGO02] - Exercitar a curiosidade intelectual e recorrer a abordagem
propria das ciéncias, incluindo a investigacao, a reflexdo, a analise
critica, a imaginacado e a criatividade, para investigar causas, elabo-
rar e testar hipoteses, formular e resolver problemas e criar solucdes
(inclusive tecnoldgicas) com base nos conhecimentos das diferentes
areas.

[CGO04] - Utilizar diferentes linguagens - verbal (oral ou visual-mo-
tora, como Libras, e escrita), corporal, visual, sonora e digital -, bem
como conhecimentos das linguagens artistica, matematica e cienti-
fica, para se expressar e partilhar informacodes, experiéncias, ideias e
sentimentos em diferentes contextos e produzir sentidos que levem
ao entendimento mutuo.

[CGO5] - Compreender, utilizar e criar tecnologias digitais de infor-
macao e comunicacao de forma critica, significativa, reflexiva e ética
nas diversas praticas sociais (incluindo as escolares) para se comu-
nicar, acessar e disseminar informacodes, produzir conhecimentos, re-
solver problemas e exercer protagonismo e autoria na vida pessoal e
coletiva.

[CGO09] - Exercitar a empatia, o didlogo, a resolucao de conflitos e a
cooperacao, fazendo-se respeitar e promovendo o respeito ao outro
e aos direitos humanos, com acolhimento e valorizacdo da diversi-
dade de individuos e de grupos sociais, seus saberes, identidades,
culturas e potencialidades, sem preconceitos de qualguer natureza.

[CG10] - Agir pessoal e coletivamente com autonomia, responsabi-
lidade, flexibilidade, resiliéncia e determinacao, tomando decisdes
com base em principios éticos, democraticos, inclusivos, sustentaveis
e solidarios.

Robotica



l~q Habilidades do Século XXl a
Serem Desenvolvidas

* Pensamento critico;

+ Afinidade digital;

* Resiliéncia;
 Resolucdo de problemas;
+ Colaboragao;

e Comunicacao.

y Lista de Materiais

« Ol Placa Arduino Uno R3;

« 01 Cabo USB;

* Ol Motor Shield Arduino L293D;

«  O1Kit Chassi 2WD;

+ Software Arduino IDE ou mBlock;
+ O Notebook.
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%’ Roteiro da Aula
1. Contextualizacao (1I5min):

Quando pensamos em robds, provavelmente, a primeira ima-
gem gue vem a mente € a de robd humanoide, isto ¢, semelhante a
espeécie humana, como os apresentados em filmes de ficcao cienti-
fica. Entretanto, ha varios formatos de robds moveis que estao sen-
do utilizados cada vez mais em nosso cotidiano, principalmente pelo
campo industrial e policia investigativa. Vocé saberia dizer em que
atividades os robds sao utilizados nesses campos?

Os robb6s de varios tamanhos e dotados de sensores e atua-
dores realizam atividades consideradas dificeis ou perigosas para a
espécie humana, como, por exemplo, carga e descarga de materiais,
desarmamento de bombas e minas terrestres, pintura em recinto fe-
chado, exploracdo espacial, entre outras funcoes.

No ensino de robodtica, utilizamos os robds moveis para me-
dir distancias, testar a velocidade, identificar obstaculos, participar
de competicdes, entre outras atividades. Nesta aula, usaremos o kit
Chassi 2WD (2 rodas), presente no kit de robodtica, para simular os
possiveis movimentos de um robd movel deste formato.

2. Montagem e Programacao (60Omin):

O kit Chassi 2WD vem desmontado no kit de Robodtica. Caso
seja o primeiro a utilizar este kit, vocé, provavelmente, terd que mon-
ta-lo. Para tanto, utilize o Manual de Montagem do kit Chassi 2WD
Robd, disponivel no kit de robodtica. Mas, atencao! Uma vez montado
o kit Chassi e, apos sua utilizacao na aula, ele deverd ser guardado
montado, com os demais componentes do kit de Robodtica.

Com o kit Chassi 2WD montado, vamos montar os demais
componentes eletronicos gque serdo utilizados nesta aula. Encaixe a
placa Motor Shield Arduino L293D sobre a placa Arduino, figue aten-
to a posicao correta do encaixe e, entao, fixe o conjunto, com auxilio
de fitas adesivas ou parafusos, sobre o chassi, mantendo os bornes
dos motores voltados para as laterais. A seguir, conecte os dois mo-
tores DC nas portas M2 e M3 da placa Motor Shield, conforme mostra
a figura 1.
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Figura 1 - Encaixe das placas Arduino e Shield e motores DC

fritzing

Insira as baterias de 1,5V no compartimento de baterias e o en-
caixe a placa Motor Shield, conforme apresentado na figura 2. Caso
Nnao possua baterias 1,5V, podera substituir o conjunto por uma bate-
ria 9V juntamente com o clipe de bateria que acompanha o Kit.

Figura 2 - Encaixe do compartimento de baterias a placa Motor Shield
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' Agora, vamos programar!

Com os componentes eletrébnicos montados, vamos progra-
mar, por codificacao e por blocos, os movimentos do robo.

i. Linguagem de programacao por cddigo

Para essa programacao, sera necessaria a biblioteca Adafruit
Motor Shield Library, instalada no Software Arduino IDE. Para realizar
a instalacao, consulte a Aula 05 - Softwares Arduino IDE e mBlock.

Inicie a programacao conectando a placa Arduino ao computa-
dor através de um cabo USB, para que ocorra a comunicacao entre a
placa microcontroladora e o software Arduino IDE.

No software IDE, escreva ou copie e cole o codigo-fonte de
programacao, conforme apresentado no quadro 1.

Quadro 1 - Cédigo-fonte da programacéo na linguagem do Arduino (Wiring)

/* Programa: Movimentos do chassi 2WD com Arduino e Ponte H

1L293D */

#include <AFMotor.h> /* Inclui a Biblioteca AFMotor.h */
AF DCMotor motor2(2); /* Define motor2 como posicdo 2 de
controle para motor */

AF DCMotor motor3(3); /* Define motor3 como posicdo 3 de

controle para motor */

void setup () {
motor2.run (RELEASE) ; /* Inicia com os motores parados */
motor3.run (RELEASE) ;

}

void loop () {

motor2.setSpeed (180); /* Define a poténcia para os motores
(0-255) */

motor3.setSpeed (180) ;

/* Chama a funcdo frente por 1000 milissegundos */
frente (1000) ;
/* pausa de meio segundo */

delay (500);

/* Chama a funcdo ré por 1000 milissegundos */
re (1000) ;

/* pausa de meio segundo */

delay (500);
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/* Chama a funcdo girar em torno do centro no sentido anti-
horario por 1000 milissegundos */

giro centro antihorario(1000);

/* pausa de meio segundo */

delay (500);

/* Chama a funcdo girar em torno do centro no sentido horario
por 1000 milissegundos */

giro centro horario(1000);

/* pausa de meio segundo */

delay (500);

/* Chama a funcdo girar em torno da roda no sentido anti-
horario por 1000 milissegundos */

giro roda antihorario(1000);

/* pausa de meio segundo */

delay (500);
/* Chama a funcdo girar em torno da roda no sentido horério por
1000 milissegundos */

giro roda horario (1000);

/* pausa de cinco segundos */

delay (5000) ;

/* Funcdo que move para frente pelo tempo definido */
void frente(int tempo)
{
motor2.run (FORWARD) ;
motor3.run (FORWARD) ;
delay (tempo) ;
motor2.run (RELEASE) ;
motor3.run (RELEASE) ;
}
/* Funcdo que move para tras pelo tempo definido */
void re(int tempo)
{
motor2.run (BACKWARD) ;
motor3.run (BACKWARD) ;
delay (tempo) ;
motor2.run (RELEASE) ;
motor3.run (RELEASE) ;
}
/* Funcdo que gira em torno do centro no sentido anti-horario
pelo tempo definido */
void giro centro antihorario (int tempo)
{
motor2.run (FORWARD) ;
motor3.run (BACKWARD) ;
delay (tempo) ;
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motor2.run (RELEASE) ;
motor3.run (RELEASE) ;
}
/* Funcdo que gira em torno do centro no sentido horario pelo
tempo definido */
void giro_ centro horario (int tempo)
{
motor2.run (BACKWARD) ;
motor3.run (FORWARD) ;
delay (tempo) ;
motor2.run (RELEASE) ;
motor3.run (RELEASE) ;
}
/* Funcdo que gira em torno da roda no sentido anti-horario
pelo tempo definido */
void giro_roda_antihorario(int tempo)
{
motor2.run (FORWARD) ;
motor3.run (RELEASE) ;
delay (tempo) ;
motor2.run (RELEASE) ;
motor3.run (RELEASE) ;
}
/* Funcdo que gira em torno da roda no sentido horédrio pelo
tempo definido */
void giro_roda horario(int tempo)
{
motor2.run (RELEASE) ;
motor3.run (FORWARD) ;
delay (tempo) ;
motor2.run (RELEASE) ;
motor3.run (RELEASE) ;

Com o codigo-fonte inserido no Arduino IDE, compile o pro-
grama pressionando o botdo Verify (botdo com sinal de tique) para
verificar se nao ha erros de sintaxe. Estando o codigo correto, o proxi-
Mo Passo € realizar a transferéncia do programa para o Arduino. Para
tal, pressione o botdo Upload (botdo com uma seta apontando para
a direita).

Apos a transferéncia do programa para o Arduino, o robd exe-
cutara uma série de movimentos programados, dentre eles: mover
para frente, mover para tras, girar nos sentidos horario e anti-horario
e parar.
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ii. Linguagem de programacao por blocos

Outra forma de programar o robd é por meio da linguagem
de programacao que utiliza blocos de funcdes prontas, os quais re-
presentam comandos de programacao. Vamos utilizar o software
mBlock.

Para conectar o mBlock ao Arduino, vocé deve clicar no icone
Adicionar, localizado no campo Dispositivos, e selecionar o Arduino,
na biblioteca de dispositivos do mBlock, clicando, na sequéncia, no
pbotdo OK.

Uma vez selecionado, o Arduino Uno € visualizado no cam-
po Dispositivos do mBlock e ja é possivel iniciar a programacao em
blocos.

Nesta programacao, utilizaremos a extensdo Motor Shield
L293D, que auxiliara na estrutura do nosso programa. Para lembrar

como instalar uma extensdo no mBlock, consulte a Aula 05 - Softwa-
res Arduino IDE e mBlock.

Monte os blocos, arrastando e soltando, de acordo com a pro-
gramacao dos movimentos do robd, como mostra a figura 4.

Figura 4 - Programacao em blocos para controle do robd

[v x

Move para frente com 80% da forga
dos motores por 3 segundos

o / - x

Move para tras com 80% da forga
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sentido horario por 1 segundo
¥ Move backward motor M3 v at power @ % for o secs

A

¥ Move backward motor M2 » at power @ % for o secs - x

A Move forwad motor M3 v at power @ % for o secs Gira em torno do centro, no
sentido anti-horario por 1 segundo
A
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Ld x
A Move forwad motor M3 v at power @ % for ° secs

Gira em torno da roda, no
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x

) Para os motores por 5 segundos
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F 2

| anti-horario por 1 segundo
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Assim que os blocos estiverem montados, cligue no botéo
Conectar para iniciar a comunicacao entre o software mBlock com a
placa de Arduino Uno. Ao clicar sobre o botdo, aparecera um Tooltip
solicitando a confirmacao da conexao entre os dois dispositivos.

Uma vez realizada a conexao entre os dispositivos, sera ativa-
do, na interface do mBlock, o botdo Upload, o qual ao ser clicado, o
software verificara se nao ha erros na estrutura do programa e, entao,
compilara para enviar o programa a placa Arduino.

Com a transferéncia do codigo para o dispositivo Arduino Uno,
o0 robd executard movimentos, conforme programacao.

@ Desafios:

I. Faca as alteracdes necessarias para seu robd se mover numa
trajetoria quadrada pelo chao.

Il. Que tal introduzir um sensor em seu robd para que ele pare
de se mover ao se deparar com um obstaculo?

I, Ese.?

I. O projeto ndo funcionar, se atente a alguns dos possiveis
erros:

1. Confira se a Motor Shield foi conectada corretamente so-
bre a placa Arduino;

2. Verifique se 0s motores estdo conectados nas mes-
mas portas da Motor Shield (M2 e M3) que foram utilizadas na
Programacao;

3. Feedback e Finalizacdo (15min):

a. Vocé e seus colegas conseguiram realizar o desafio? Com-
partilhem suas impressdes e as novas ideias.

b. Reuna todos os componentes utilizados nesta aula e os or-
ganize novamente, junto aos demais, no kit de robotica.

Robdtica ﬂﬂ



@ Videotutorial

Com o intuito de auxiliar na montagem e na programacao des-
ta aula, apresentamos um videotutorial, disponivel em:

Controle Motor DC

https://rebrand.ly/a32robotica

Acesse, também, pelo QRCode:

ﬂ@ Robotica
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