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3 5 SENSOR DE
ESTACIONAMENTO

Introducao

Um dos equipamentos que mais ganhou destagque no meio au-
tomotivo ultimamente € o sensor de estacionamento, também co-
nhecido como sensor de ré. Este dispositivo sinaliza, através de aler-
tas sonoros, a proximidade de obstaculos facilitando ao condutor a
realizacao de manobras, tanto para estacionar, como na percepcao
de objetos que estejam atras dos veiculos reduzindo o risco de coli-
s&o, proporcionando mais conforto e seguranca ao motorista.

Objetivos desta Aula

e Rever o funcionamento do sensor de distancia ultrassdnico asso-
ciado a um Buzzer passivo;

 Programar o sensor de distancia ultrassdnico com a placa Arduino
com nova configuracao;

. Entender as novas possibilidades de aplicacdo do sensor de dis-
tancia em programacdes com Arduino para estacionar veiculos.



Competéncias Gerais Previstas na BNCC

[CGO02] - Exercitar a curiosidade intelectual e recorrer a abordagem
propria das ciéncias, incluindo a investigacao, a reflexdao, a analise
critica, a imaginacao e a criatividade, para investigar causas, elabo-
rar e testar hipdteses, formular e resolver problemas e criar solucoes
(inclusive tecnologicas) 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 informacdes, 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 qualquer natureza.

[CG10] - Agir pessoal e coletivamente com autonomia, responsabi-
lidade, flexibilidade, resiliéncia e determinacdo, tomando decisdes
com base em principios eticos, democraticos, inclusivos, sustentaveis
e solidarios.
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l~y Habilidades do Século XXl a

Serem Desenvolvidas

Pensamento critico;
Afinidade digital;
Resiliéncia;

Resolucao de problemas;
Colaboracéo;

Comunicacao.

ﬂ Lista de Materiais

O1 Placa Protoboard;

O1 Placa Arduino Uno R3;

01 Cabo USB;

O1 Sensor Ultrassom HC-SR04;
O1 Buzzer passivo;

08 Jumpers Macho-Macho;

O1 Notebook;

Software Arduino IDE ou mBlock.

@: Robodtica
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§ Roteiro da Aula

1. Contextualizacdao (1I5min):

Conforme estudado na aula anterior (Aula 34 - Sensor de
Distancia), os sensores de distancia sao encontrados em muitos
lugares e podem servir tanto como sensor de proximidade, quanto
para ajudar um robd a desviar de determinado objeto. O mesmo
principio utilizado nesses sensores, também ¢é utilizado na medicina
diagndstica, mais precisamente no exame de ultrassonografia e
na automacao industrial. Neste projeto, utilizaremos um sensor
ultrassdonico para simular um sensor de estacionamento, encontrado
em carros mais Novos.

Lembrando que o sensor se baseia no envio e recebimento de
ondas ultrassoénicas, tomando como referéncia o tempo que o sinal
demora para atingir um objeto e voltar. Definindo assim, qual a dis-
tancia que se encontra o sensor e o obstaculo detectado, conforme
mostra a figura 1.

Figura 1 - Funcionamento do sensor ultrassénico
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Nesta aula, utilizaremos o Sensor Ultrassom HC-SR04, o qual
emite um sinal ultrassdnico com velocidade correspondente a veloci-
dade do som, que é de aproximadamente 340 m/s, assim, se o sensor
estiver a uma distancia x do objeto, o sinal percorrera uma distancia
equivalente a 2x, ou seja, a onda € enviada pelo sensor e rebatida no
obstaculo, logo, ela percorre 2 vezes a distancia procurada.

O alerta sonoro emitido pelo Sensor Ultrassom € resultante do
componente eletronico Buzzer acoplado a ele. Conforme estudamos
na Aula 24 - Buzzer Passivo, ¢ um componente eletronico que atua
como um mini autofalante e uma das possiveis aplicacdes dele & fun-
cionar como alarme sonoro para indicar a proximidade com outros
automoveis. Isto acontece porque o Buzzer possui um circuito osci-
lador que produz o som e so necessita ser energizado. Quanto mais
perto o sensor se aproximar, maior a frequéncia do bip.

2. Montagem e Programacao (60min):

Vamos comecar com a montagem dos componentes eletréni-
cos. Encaixe na Protoboard o Buzzer e o Sensor Ultrassom utilizando
uma coluna de furos para cada pino do sensor, conforme indicado na
figura 2.

Figura 2 - Conexao do Sensor Ultrassom e Buzzer na Protoboard
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Agora, utilizando os jumpers, interligue os pinos GND e 5V do
Arduino com a placa Protoboard. Conecte o terminal negativo do
Buzzer com a trilha da Protoboard, e os pinos Vcc e GND do Sensor
as trilhas, conforme figura 3.

Figura 3 - Conectando os pinos de alimentacdo a Protoboard

Utilizando mais 1 jumper, conecte o pino 2 da placa de Arduino
ao pino do Buzzer, conforme a figura 4.

Figura 4 - Interligando os pinos digitais do Arduino ao Buzzer
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Por fim, utilizando mais 2 jumpers, conecte os pinos digitais 3
e 4 da placa de Arduino aos pinos Trig e Echo do Sensor, respectiva-
mente, conforme a figura 5.

Figura 5 - Interligando os pinos digitais do Arduino e o Sensor
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' Agora, vamos programar!

Com o0s componentes eletronicos montados, vamos pro-
gramar, por codigo e por blocos, o funcionamento do sensor de
estacionamento.

i. Linguagem de programacao por codigo

Para esta programacao, sera necessario a biblioteca Ultrasonic
instalada no Software Arduino IDE, (caso ndo esteja instalada, consul-
te a Aula 05 - Softwares Arduino IDE e mBlock).

Para iniciar a programacao, conecte a placa Arduino ao com-
putador, através de um cabo USB, para que ocorra a comunicacao
entre a placa microcontroladora e o software Arduino IDE.

' Robodtica



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: Sensor de Estacionamento. */

/* Inclui a biblioteca do sensor. */
#include <Ultrasonic.h>

/* Define os pinos para o buzzer e o sensor. */
int pino buzzer 2;

int pino Trig
int pino_ Echo

3;
4;

/* Especifica o nome e os pinos para o sensor. */
Ultrasonic Sensor (pino Trig, pino Echo);

/* Variavel que armazenara as medidas. */
int distancia;

/* Define a frequéncia do beep em Hertz. */
ffdefine frequencia 3500

void setup () {
/* Configura o pino do Buzzer como SAIDA. */
pinMode (pino_buzzer, OUTPUT);

}

void loop () |
/* Realiza a medicdo e armazena na variavel “distancia” */
distancia = Sensor.read();

/* Condicdes de distdncias para a intensidades do bip. */
if (distancia < 80 && distancia > 50) {
tone (pino buzzer, frequencia, 100);
delay (1000) ;
}
if (distancia < 50 && distancia > 30) {
tone (pino buzzer, frequencia, 100);
delay (700);
}
if (distancia < 30 && distancia > 20) {
tone (pino buzzer, frequencia, 100);
delay (300);
}
if (distancia < 20 && distancia > 10) {
tone (pino buzzer, frequencia, 100);
delay (150);
}
/* Distédncia menor que 10 cm, o bip fica continuo. */
if (distancia < 10) {
tone (pino buzzer, frequencia);

}
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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).

ApOos a transferéncia do programa para o Arduino, o projeto es-
tara funcionando, em distancias menores que 80 cm, o Buzzer emitira
bips e aumentara a frequéncia quanto menor for a distancia.

ii. Linguagem de programacao por blocos

Outra forma de programar o sensor de estacionamento, & por
meio da linguagem de programacao que utiliza blocos de funcdes
prontas, os quais representam 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
botao OK.

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

Nesta programacao, utilizaremos variaveis que auxiliarédo na es-
trutura do nosso programa (para recordar como criar uma variavel,
consulte a Aula 05 - Softwares Arduino IDE e mBlock).

Monte os blocos, arrastando e soltando, de acordo com a pro-
gramacao de funcionamento do sensor de estacionamento, como
mostra a figura 6.

ﬂ@ Robodtica



Figura 6 - Programacao em blocos do sensor de estacionamento

quando o Arduino Uno comecar
repetir para sempre
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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 botao Conectar, aparecera
um Tooltip solicitando a confirmacdo da conexdo entre os dois
dispositivos.

Uma vez realizada a conexdo entre os dispositivos, sera ativa-
do, na interface do mBlock, o botdao Upload, o qual, ao ser clicado,
o software ird verificar se ndo ha erros na estrutura do programa e,
entdo, compilard para enviar o programa a placa Arduino.

Com a transferéncia do codigo para o dispositivo Arduino Uno,
inicia-se o funcionamento do sensor de estacionamento.

Robotica



@ Desafios:

i. Que tal tornar este projeto mais visual? Introduza uma Bar-
ra Grafica de LEDs e programe-o para indicar a proximidade do
obstaculo!

ii. Outra sugestdo € inserir um Display 16X2 e apresentar a dis-
tancia do obstaculo em tempo real.

|, Ese.?

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

1. Verifigue se os jumpers estdo na mesma coluna dos termi-
nais dos componentes, fazendo assim a conexao;

2. Verifique se os jumpers estdo ligados aos pinos corretos
no Arduino;

3. Verifigue se a programacao esta adequada a cada porta
digital;

4. Verifique se o Buzzer nao esta conectado de modo
invertido.

3. Feedback e Finalizacao (1I5min):
a. Confira, compartilhando seu projeto com os demais colegas,
se o0 objetivo foi alcancado.

b. Analise seu projeto desenvolvido, de modo a atender aos
requisitos para funcionamento de um sensor de estacionamento.

c. Reflita se as seguintes situacdes ocorreram:

1. Colaboracdo e Cooperacao: vocé e 0os membros de sua

Robodtica



equipe interagiram entre si, compartilhando ideias que promove-
ram a aprendizagem e o desenvolvimento deste projeto?

2. Pensamento Critico e Resolucao de Problemas: vocé con-
seguiu identificar os problemas, analisar informacdes e tomar deci-
sdes de modo a contribuir para o projeto desenvolvido?

d. Relna todos os componentes utilizados nesta aula e os or-
ganize novamente, junto aos demais, no kit de robodtica.

Robotica ﬂg



@ Videotutorial

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

https://rebrand.ly/a35robotica

Acesse, também, pelo QRCode:
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