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’1 5 SEMAFORO
[CARROS + PEDESTRES COM BOTAO]

Introducao

Os semaforos sdo dispositivos de sinalizacdo formados por sistemas de

luzes com cores (vermelho, amarelo e verde) com o objetivo de informar aos
usuarios de transito - sejam motoristas, pedestres, ciclistas, entre outros - o
momento permitido a circulacdo, a espera e a transicdo entre uma ou outra
circunstancia. Quando sincronizados, reduzem a formacao de congestiona-
mentos e beneficiam a travessia de pedestres e ciclistas em vias urbanas.

Qo
© Objetivos desta aula

Promover a percepcdo da realidade escolar e seu entorno;
Desenvolver os pilares do pensamento computacional;

Prototipar com Arduino;

Programar por blocos ou codigo.

Abordar conceitos algoritmicos;

Compreender conceitos da logica booleana;

Trabalhar com sincronias e técnicas de programacao;

Realizar sincronismo de semaforos com o uso da logica booleana;

Utilizar as funcdes digitalPinTolnterrupt(), for(), switch(), attachinter-

rupt( e delay(.
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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 reflexdo, a analise critica, a imaginacao
e a criatividade, para investigar causas, elaborar e testar hipodteses, 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 parti-
Ihar informacodes, experiéncias, ideias e sentimentos em diferentes contextos e
produzir sentidos que levem ao entendimento mutuo.

[CGO5] - Compreender, utilizar e criar tecnologias digitais de informacdo e co-
municacao de forma critica, significativa, reflexiva e ética nas diversas praticas
sociais (incluindo as escolares) para se comunicar, acessar e disseminar infor-
macoes, 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 coope-
racao, 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 pre-
conceitos de qualguer natureza.

[CG10] - Agir pessoal e coletivamente com autonomia, responsabilidade, fle-
xibilidade, resiliéncia e determinacao, tomando decisdes com base em princi-
pios éticos, democraticos, inclusivos, sustentaveis e solidarios.

Robodtica
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l~q Habilidades do Século XXl a
Serem Desenvolvidas

. Pensamento critico;

. Afinidade digital;

. Resiliéncia;

. Resolucao de problemas;
. Colaboragao.

&9 Lista de Materiais

. 1 placa protoboard
. 1 placa arduino UNO R3
. 1 cabo USB

. 1 modulo semaforo
. 3 jumpers macho-macho
. 1 resistor 10 Quiloohms

. 1 push button
. 1 notebook

. Software mBlock ou Arduino IDE

4 Robodtica
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= Roteiro da Aula

1. Contextualizacdo (1I5min):

Dando continuidade ao nosso estudo de programacao, vamos elaborar
Mais um pouco o projeto semaforo. Imagine a seguinte situacdo: na rua, em
frente a uma escola, existe uma travessia de pedestres, porém nem sempre 0s
carros dao preferéncia para a travessia dos pedestres. Que tal projetar e pro-
gramar o prototipo de semaforo com interacdo de pedestres como alternativa
para amenizar esse problema?

Agora chegou o momento de organizar os componentes necessarios a
esta aula. Para isso, confira a lista de pecas acima e separe o que vocé precisara.
2. Montagem e Programacao (60Omin):

Inicie a montagem dos componentes eletréonicos encaixando o modulo
semaforo ao Arduino e o push button na protoboard (figura 1).

Figura 1 - Conexdo dos componentes no Arduino e na protoboard

fritzing
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Insira o resistor de 10 Quiloohms entre um terminal do push button e
uma coluna de furos livre da protoboard (figura 2).

Figura 2 - Conectando o resistor no push button

-------------------------
ooooooooooooooooooooooooo

..............................
...............
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............

............

............
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..............................

-------------------------
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fritzing

Utilizando dois jumpers, interligue uma saida GND do Arduino ao termi-
nal livre do resistor e a saida 5V do Arduino ao terminal livre do push button
- terminal ao lado do que esta conectado com o resistor (figura 3).

Figura 3 - Alimentacdo do push button
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----------
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Por fim, utilizando outro jumper, interligue a porta digital 2 do Arduino
com o terminal do resistor - mesmo terminal que esta interligando o push but-
ton (figura 4).

Figura 4 - Conexdo do push button ao Arduino

oooooooooooooooooooooooooooo

fritzing

Com os componentes eletréonicos montados, vamos programar, por co-
dificacao e por blocos, o prototipo de semaforo de via carros, pedestres com
botao.

Robodtica



i. Linguagem de programacao por codigo

Para iniciar a programacao, conecte a placa Arduino ao computador,
com o uso de um cabo USB, para gue ocorra a comunicacao entre a placa
microcontroladora e o software Arduino IDE.

No software IDE, escreva ou copie e cole o codigo-fonte de programa-
cdo (quadro 1):

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

/* Programa de controle de semdforo interativo. */
/* Defini¢cdes dos pinos para os LEDs e botédo. */
#define PIN BOTAO 2

#define PIN LED VERDE PED 10

#define PIN LED VERMELHO PED 9

#define PIN LED VERDE CAR 13

#define PIN LED AMARELO CAR 12

#define PIN LED VERMELHO CAR 11

/* Variavel que seleciona o modo de operagdo do */

/* sem&foro 0: Modo aberto para carro e 1: Modo */
/* aberto para pedestre. */
int modo = 0;
void setup() {

/* Configura os pinos de ENTRADA e SAIDA. */

pinMode (PIN BOTAO, INPUT);

pinMode (PIN LED VERDE PED, OUTPUT) ;

pinMode (PIN LED VERMELHO PED, OUTPUT);

pinMode (PIN LED VERDE CAR, OUTPUT);

pinMode(PIN_LED_AMARELO_CAR, OUTPUT) ;

pinMode (PIN LED VERMELHO CAR, OUTPUT);

/* Ativa a funcdo de interrupcdo no pino que o botdo estéa
ligado. */

attachInterrupt (digitalPinTolInterrupt (PIN BOTAO),
botaoAcionado, FALLING) ;

}

' Robodtica



void loop () {

switch (modo) {
case 0:
/* Estdgio Aberto para carros */
digitalWrite (PIN _LED VERDE PED, LOW);
digitalWrite (PIN LED VERMELHO PED, HIGH);
digitalWrite(PIN_LED_VERDE_CAR, HIGH) ;
digitalWrite (PIN_LED AMARELO CAR, LOW);
digitalWrite (PIN_ LED VERMELHO CAR, LOW);
break;
case 1:
/* Aguarda +1 segundo apds pressionar o botdo */
delay(1000) ;
/* Aciona o amarelo do semaforo dos carros */
digitalWrite (PIN _LED VERDE CAR, LOW);
digitalWrite (PIN LED AMARELO CAR, HIGH);
delay (3000) ;
/* RAbre o semdforo de pedestres. */
digitalWrite (PIN LED VERDE PED, HIGH);
digitalWrite (PIN LED VERMELHO PED, LOW);
digitalWrite (PIN LED AMARELO CAR, LOW);
digitalWrite (PIN LED VERMELHO CAR, HIGH);
delay (5000) ;
/* Apaga o verde dos pedestres e comeca piscar o

vermelho indicando que o tempo de travessia esté
acabando.*/

digitalWrite (PIN_LED VERDE PED, LOW) ;

for (int i = 0; 1 <= 5; 1i++) {
digitalWrite(PIN_LED_VERMELHO_PED, HIGH) ;
delay (300);
digitalWrite (PIN_ LED VERMELHO PED, LOW);
delay (300);

}

/* Apds a travessia de pedestre, altera
para o modo de passagem de carros: 0. */

modo = 0;

break;

}

/* Apbs pressionar o botdo, serd executada essa funcdo, ela
altera o modo de operacdo do semaforo. */
void botaoAcionado () {

modo = 1;

Robotica




Com o codigo-fonte inserido no Arduino IDE, compile o programa pres-
sionando o botdo Verificar (botdo com sinal de tique) para verificar se ndo ha
erros de sintaxe. Estando o codigo correto, o proximo passo € realizar a trans-
feréncia do programa para o Arduino. Para tal, pressione o botao Carregar
(botdo com uma seta apontando para a direita).

Apos a transferéncia do programa para o Arduino os LEDs presentes na
placa Protoboard devem acender conforme a sequéncia programada, simu-
lando o funcionamento do semaforo de carros e pedestres com botéo.

ii. Linguagem de programacao por blocos

Outra forma de simular o funcionamento do semaforo € 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 Adicio-
nar, localizado no campo Dispositivos, e selecionar o Arduino, na biblioteca
de dispositivos do mBlock, clicando, na sequéncia, no botdo OK. Uma vez se-
lecionado, o Arduino Uno é visualizado no campo Dispositivos do mBlock e ja
€ possivel iniciar a programacao em blocos.

Monte os blocos, arrastando e soltando, de acordo com a programacao
de funcionamento do semaforo (figura 7).
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Figura 7 - Programacado em blocos para funcionamento de
semaforo de via carros, pedestres com botdo

quando o Arduine Uno comegar
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Assim que 0s blocos estiverem montados, cligue no botdo Conectar
para iniciar a comunicacao entre o software mBlock com a placa de Arduino
Uno. Ao clicar sobre o botdo Conectar, aparecerd um Tooltip solicitando a
confirmacao da conexao entre os dois dispositivos.

Uma vez realizada a conexdo entre os dispositivos, sera ativado, na in-
terface do mBlock, o botdo Upload, o qual, ao ser clicado, o software verifica-
ra 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, inicia-se
o funcionamento do semaforo, ou seja, os LEDs comecam a acender e a apa-
gar de acordo com a ordem e o tempo definido na programacao em blocos.

@ Desafios:

i. Que tal alterar o valor das varidveis de tempo para atravessar/mudar
as luzes, observando e testando os resultados obtidos?

ii. Que tal tambeém projetar a construcao de seu semaforo fora da placa
de prototipagem, simulando a interacdo de pedestres?

m Ese.?

i. Caso o projeto ndo funcione, se atente a alguns dos possiveis erros:

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

2. Verifigue se os jumpers estdo ligados nos pinos corretos no Arduino;
3. Verifigue se o LED ndo esta conectado de modo invertido;

4. Teste a integridade do LED, insira-o diretamente nos pinos GND e
13 com o Arduino desligado. Ao liga-lo, o LED devera piscar 3 vezes.

5. Verifigue se a programacado estd adequada a cada porta digital.
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3. Feedback e Finalizacao (15min):

a. Confira, compartilhando seu projeto com os demais colegas, se o ob-
jetivo foi alcancado.

b. Analise seu projeto desenvolvido, de modo a atender os requisitos
para funcionamento de um semaforo: sequéncia correta do acendimento das
cores verde, amarelo e vermelho para os veiculos e pedestres.

c. Reflita se as seguintes situacdes ocorreram:

i. Colaboracao e cooperacao: vocé e os membros de sua equipe inte-
ragiram entre si, compartilhando ideias que promoveram a aprendizagem e
o desenvolvimento deste projeto?

ii. Pensamento critico e resolucdo de problemas: vocé conseguiu
identificar os problemas, analisar informacdes e tomar decisdes de modo a
contribuir para o projeto desenvolvido?

d. Relna todos os componentes utilizados nesta aula e os organize no-
vamente junto aos demais, no kit de robodtica.

Robotica ﬂ?}
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@ Videotutorial

Com o intuito de auxiliar na montagem e na programacado desta aula,
apresentamos um videotutorial, disponivel em:

Semaforo
[Carros + Pedestres com Botao]

https://rebrand.ly/a15robotical-23

Acesse, também, pelo QRCode:
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