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Introducao

Na ultima aula, iniciamos a montagem do prototipo de um
alimentador automatico para pets (animais de estimacao), com
objetivo de, pelo controle do servomotor, limitar a guantidade de
racao disponibilizada aos bichinhos para evitar riscos a saude. E
essa precisao é fundamental para finalizarmos nosso prototipo!

Chegou o momento de conectarmos o prototipo ao Arduino
e programarmos nosso projeto de alimentador automatico,
adeguando a duracao e o movimento de abre e fecha da tampa
para controle da gquantidade de racao. Vamos 137

Objetivos desta Aula

e« Finalizar as conexdes da estrutura do alimentador
automatico para pets;

« Programar o acionamento do alimentador automatico de
pets.
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Competéncias Gerais Previstas na
BNCC

[CGO02] - Exercitar a curiosidade intelectual e recorrer a abordagem
propria das ciéncias, incluindo a investigacao, a reflexao, a analise
critica, a imaginacdo e a criatividade, para investigar causas,
elaborar 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-
motora, como Libras, e escrita), corporal, visual, sonora e digital -,
bem como conhecimentos das linguagens artistica, matematica e
cientifica, para se expressar e partilhar informacoes, experiéncias,
ideias e sentimentos em diferentes contextos e produzir sentidos
gue levem ao entendimento mutuo.

[CGO5] - Compreender, utilizar e criar tecnologias digitais de
informacao e comunicacao de forma critica, significativa, reflexiva
e ética nas diversas praticas sociais (incluindo as escolares)
para se comunicar, acessar e disseminar informacdes, produzir
conhecimentos, resolver 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 valorizacao
da diversidade de individuos e de grupos sociais, seus saberes,
identidades, culturas e potencialidades, sem preconceitos de
qualguer natureza.

[CG10] - Agir pessoal e coletivamente com autonomia,
responsabilidade, flexibilidade, resiliéncia e determinacao, tomando
decisdes com base em principios eticos, democraticos, inclusivos,
sustentaveis e solidarios.
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le=f] Habilidades do Século XX| a Serem
Desenvolvidas

Pensamento critico;
Afinidade digital;
Resiliéncia;

Resolucao de problemas;
Colaboracéao;
Comunicacao;
Criatividade.

5:9 Lista de Materiais

Prototipo do alimentador de pets com servomotor MG90S
desenvolvido na ultima aula;

Bolinhas de papel ou uma porcao de racao para
demonstracao de funcionamento do prototipo;

Papeldao resistente, MDF ou madeira com dimensodes
aproximadas de 20 cm x 45 cm e 2 cm de espessura para
construcao da base;

2 parafusos com 5mm de diametro para fixacdo do Arduino
a base de apoio;

2 parafusos com cerca de 12mm de diametro para fixacao
do prototipo a base de apoio;

Porcas adequadas aos parafusos;
Arduino UNO R3;

Computador ou notebook com cabo USB para Arduino;
Software mBlock;
Fonte DC chaveada 9V plug P4.
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Roteiro da Aula

Eﬂ 1. Contextualizacao:

A tecnologia tem sido utilizada com frequéncia, ampliando
suas aplicacdes no mundo contemporaneo. Além de estruturas
mais tecnoldgicas, a Robodtica vem como ferramenta de automa-
cao, por permitir o controle dos dispositivos e componentes co-
nectados aos mais variados prototipos.

Inclusive para limitar a quantidade de racao disponibilizada
aos bichinhos, para evitar riscos que prejudiguem sua saude, como
ingestao aléem da guantidade adequada ou até afogamento.

Em nossa ultima aula, montamos, utilizando garrafa pet (ma-
terial termoplastico), papeldo, tampa plastica e microsservomotor,
O prototipo de alimentador automatizado para pets. E como nosso
objetivo € ver este protdtipo em funcionamento para avaliar suas
possibilidades de uso. Vamos finalizar as conexdes ao Arduino e
programar!

2. Conteudo:

O desafio do final da Aula 14 - Alimentador automatico de
pets [Parte 1] propds uma personalizacdo do prototipo. Agora, ini-
ciaremos esta sequéncia da aula ja com um desafio: a construcao
de uma base na qual fixaremos o prototipo e o Arduino.

Pensando neste projeto aplicado em automacao residencial,
tanto o Arduino como o alimentador automatico poderiam ser fixa-
dos em uma parede. Poréem como estamos trabalhando com pro-
totipos e ndo podemos fixar permanentemente os componentes
da aula, pois serao utilizados em outros projetos e outras turmas,
temos a proposta de que vocé faca uma base para o alimentador
automatico.
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Na lista de materiais, sugerimos a utilizacdo de papelao re-
sistente, MDF ou madeira, devido a sua firmeza. O importante &
desenvolver uma base que consiga sustentar o alimentador com o
Arduino conectado, ficando a uma distancia do potinho de racao

de modo gue nao atrapalhe a alimentacao do bichinho.

A seguir, apresentamos uma sugestao de base e fixacao do
prototipo e Arduino.
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Para as conexdes do servomotor ja fixado, utilizaremos 3
jumpers macho-macho para liga-lo ao Arduino. Como vimos nas
aulas do Modulo 1, € importante compreender que os fios de ali-
mentacao do servomotor podem variar conforme o fabricante, en-
tretanto, € muito comum o fio marrom corresponder ao negativo
(GND), o vermelho ao positivo (VCC) e o laranja ao sinal de con-
trole (dados).

Entdo, com um jumper conectamos a porta GND do Arduino
ao fio marrom do servomotor. Com outro jumper, conectamos a
porta 5V do Arduino ao fio vermelho do servomotor, finalizando as
conexdes de alimentacao.

Por ultimo, com um jumper conectamos a porta digital 9 do
Arduino ao fio laranja do servomotor.

Figura 3 - Conexdes do Arduino ao servomotor

Fonte: SEED/DTI/CTE
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Com os componentes devidamente conectados e o prototi-
po fixado na base, vamos programar utilizando o mBlock.

Com o Arduino devidamente conectado ao mBlock, vamos
iNniciar Nnossa programacao com o bloco de eventos <

>,

Figura 4 - Quando o Arduino Uno comecar

Fonte: mBlock

O proximo passo € pro-
gramar o servomotor. Para isso,
precisamos indicar em qual
porta digital do Arduino conec-
tamos o servomotor e, na sequ-
éncia, indicar o movimento do
servomotor em graus.

Como € necessario ter
precisao No movimento do ser-
vomotor para que ele posicione
corretamente a tampa no gar-
galo da garrafa, evitando des-
perdicio de racao, vamos pri-
meiro verificar qual € a “posicao
zero” do nosso servomotor. Ou
seja, pensando na figura da an-
gulacao do servomotor, a posi-
cao em gque a pazinha do servo-
motor ficara inicialmente.

Para descobrir qual ¢é
a pPOSICA0 zero, VOCé precisa-

ra iniciar com uma programa-
cao simples do servomotor.
Dessa forma, selecione o blo-
co <definir angulo do pino do
servo___como __>.

Vocé recorda como utili-
zar este bloco do tipo Pin? No
primeiro parametro, precisa-
mMos indicar a porta digital do
Arduino na qual conectamos o
servomotor - nesta programa-
cao utilizamos a porta 09 - e,
no segundo parametro, indica-
Mos O movimento de rotacao
em graus. Como utilizaremos
uma programacao inicial visan-
do ao movimento da tampa,
comecaremos com o angulo de
90 graus para ver como O ser-
vomotor se comportara e en-
contrar a posicao zero.
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Se necessa-
rio, ajuste o angulo.
Na sequéncia, insira

O bloco <esperar ___

segundo(s)>.

Faca mais
uma analise do
movimento e du-
pligue os blocos
<definir angulo

do pino do ser-
vo __ como __ >
e <esperar __ se-
gundo(s)> para
verificar se o ser-
vomotor ira fun-
cionar conforme
a Programacao,
girando 90 graus
e retornando ao

ponto inicial.
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Figura 5 - Controle inicial do servomotor

@@ definir dngulo de pino do serve ﬂ COMo @

Figura 6 - Teste da posicao O do servomotor

& definir angulo do pino do servo ) como €

I

Figura 7 - Teste completo da posicao do servomotor

©0 definir Sngulo do pino do servo e nnmn@

©@ definir &ngulo do pino do servo 9 mmnﬂ

||



.LA Alimentador de Pets
15

Automatizado II

Como o objetivo do nosso prototipo € que a acao do ali-
mentador automatico, de abrir e fechar o compartimento de tem-
pos em tempos para liberar a racao, figue em looping, ou seja, fi-
gue repetindo enquanto o Arduino estiver conectado a uma fonte
de energia, passaremos Nossa programacao para dentro do bloco

<repetir para sempre>.

Figura 8 - Complementacdo com o bloco “repetir para sempre”

guando o Arduino Uno comecgar

repetir para sempre

©@ definir angulo do pino do servo o como @

esperar o segundof(s)
@@ definir angulo do pino do servo a como o

esperar o segundo(s)
F

Se necessario, faca mais
testes e confira a posicao da
tampa do alimentador auto-
matico em relacdo a garrafa,
de forma que a tampa gire os
graus programados para abrir e
fechar corretamente o gargalo
da garrafa.

Vocé também pode fazer
um teste para verificar se 90°
graus serao o suficiente ou se

sera preciso aumentar a angu-
lacdo, redefinindo a movimen-
tacdo do servomotor. Em uma
programacao do alimentador
automatizado de pets, tivemos
que utilizar 1802 graus para
adequar a abertura da tampa
de acordo com a garrafa utili-
zada e a racao testada, confor-
me exemplo a seguir.

@ F\)Obéuca Primeiros Passos Moddulo 2
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Figura 9 - Exemplo de uma angulacdo personalizada
para alimentador de pets

Quando for testar o funcionamento do prototipo, vocé tam-
bém precisara fazer as experimentacdes e ir adequando 0s movi-
mentos ao tamanho da racao (ou bolinhas de papel para simular a
racao) e quantidade a ser servida, bem como pensar no intervalo
para servir as porcoes.

Observe, no exemplo acima, que o ultimo tempo foi progra-
mado para que o alimentador sirva o pet de trés em trés horas.
Para isso, foi necessario calcular o tempo em segundos (180 minu-
tos X 60 segundos = 10800 segundos) para ser indicado na pro-
gramacao. Observe gue o primeiro tempo que definido se refere a
duracao da tampa aberta, que corresponde a quantidade de racao
liberada. O segundo tempo refere-se a tampa fechada, ou seja
ao tempo que nao houve liberacdo de racao, controlando assim a
guantidade de comida ingerida pelo bichinho ao longo do dia.



AULA

Alimentador de Pets
Automatizado II

Como este protodtipo € destinado a automacao residencial,
apos a transferéncia da programacao completa ao Arduino pelo
cabo USB, é possivel experimentar uma outra forma de fornecer
energia a placa: utilizar a fonte DC com plug P4, também presen-
te no kit de Robodtica da sua escola. Para isso, remova o USB do
Arduino e conecte o cabo da fonte de alimentacdo no conector
P4 da placa e, na sequéncia, ligue a fonte de alimentacao em uma
tomada de rede elétrica. O LED presente na placa Arduino voltara
a piscar, indicando gque esta sendo alimentado

Figura 10 - Fonte DC com plug P4

Como ja fizemos antes a transferéncia do codigo completo
para o Arduino Uno pelo USB, o servomotor voltara a funcionar
de modo gque a tampa do alimentador abrira e fechara conforme
tempo e graus estipulados na programacao, seguindo o angulo de
movimentacao indicado e servindo o pet de modo automatizado.
E se forem necessarios outros ajustes ao seu prototipo, remova o
Arduino da tomada e conecte-o ao mBlock para atualizar sua pro-
gramacao.

e
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Desafio:

Que tal inserir um buzzer e um LED para funcionar como
alarme sonoro e visual gue avise ao animal que a racao sera servi-
da? Tenha atencao, quanto ao buzzer, para nao utilizar frequéncias
mMuito altas que possam incomodar o pet.

E se...

O projeto ndo funcionar? Atente-se a alguns dos possiveis
erros:
a. Verifigue se osjumpers estao conectados aos pinos corretos
do servomotor;
b. Verifigue se os jumpers estdo conectados aos pinos
corretos do Arduino;

c. Verifigue se a programacao esta adequada a porta digital
correta;

d. Verifigue se os graus estdo sinalizados corretamente
conforme o tempo de programacao;

e. Verifique se 0s angulos estao adequados ao movimento
para liberar e travar a racao.

Tt

| —
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3. Feedback e finalizacao:

a. Confira, compartilhando seu projeto com os demais colegas,
se 0 objetivo da primeira parte do nosso projeto - construcao do
prototipo - foi alcancado.

b. Analise a montagem do seu prototipo e se ele esta
adequado.

c. Reflita se as seguintes situacdes ocorreram:

i. Colaboracdo e cooperacao: vocé e os membros de
sua equipe interagiram entre si, compartilhando ideias
gue promoveram a aprendizagem e o desenvolvimento
desta primeira parte do projeto?

ii. Pensamento critico e resolucdo de problemas: vocé
conseguiu identificar os problemas, analisar informa-
codes e tomar decisdes de modo a contribuir para o pro-
jeto desenvolvido?
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