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AULA

IS Robd Arte

Introducao

Serad que € possivel transformar o Arduino em um artista? A proposta desta aula €
ensinar o Arduino a ser um desenhista, um rob¢ artista capaz de criar desenhos abstra-
tos, geometricos ou mandalas. E isso usando os componentes do seu kit de Robdtica.

A sensibilidade para a arte ja esta presente ha algum tempo na tecnologia de ma-
neira crescente, por exemplo, com imagens geradas pela Inteligéncia Artificial. Mas a
interacdo humana € o que faz a diferenca nessa producdo. Aqui, nesta aula, vocé e seus
colegas vao desvendar a montagem e programacado do Arduino para que ele inicie sua
carreira artistica.

Bons estudos!
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Objetivos desta aula

« Construir um protétipo de rob6
artista com Arduino;

« Programar o robé artista para
desenhar formas abstratas e
geomeétricas basicas;

 Explorar diferentes técnicas de
desenho com canetas e diferentes
formas e padroes.

Lista de Materiais

« 2 servomotores;

2 potenciometros de 10 k();
2 palitos de picolé;

1 canetinha;

fita adesiva;

1 pistola de cola quente;

1 bastao de cola quente;

1 Arduino.
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Roteiro da aula
1. Contextualizacao:

Observe a imagem abaixo.

Figura 01 - Espirografo

Fonte: Wikimedia commons, 2024.

Esse mecanismo é chamado de espirdgrafo e € comercializado como um brinquedo
que desenha formas geométricas e mandalas. Constituido de engrenagens com furos,
em que se insere a ponta de canetinhas ou lapis, e se deixa correr a engrenagem em
uma moldura, e desse movimento surgem formas geomeétricas. Ha quem ligue a origem
do espirografo a Grécia Antiga, pela exploracdo dos estudiosos gregos das curvas ge-
radas por rodas giratorias.
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AULA

ﬂ Robo Arte

Curiosidade

O espirografo ficou popular na dé-
cada de 70, ele permite a criacao
de desenhos geométricos atraves _ ,
da rotacao de engrenagens, for- . . i
mando curvas matematicas cha- i :
madas de hipotrocldides e epitro-

cléides. Caso ndo conheca essas

curvas, acesse a animacao dispo-

nivel nesse site para ver cada uma

delas: curva epitrocldide e curva

hipotrocloide.

A presenca do espirografo
nesta aula é para ilustrar
uma possibilidade de dese-
nho com recurso tecnolé-
gico (analdgico). Aqui, na
aula de Robotica, desafia- |
mos vocé e seus colegas |
a desenvolverem um
prototipo com o Ardui-

No que se conecte

a uma caneta, lapis .
ou canetinha, para R =1
poder criar dese- ' \

nhos robaticos.
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I Robd Arte

2. Roteiro de montagem

Nesta aula, vocé e seus colegas vao utilizar o componente servomotor, que ja foi
utilizado em outros prototipos. Caso queira relembrar as caracteristicas desse compo-
nente, volte na Aula 32 do Médulo 1. Ali vocé tera as indicagdes de ligagdes de cada
parte do componente, além de outras informacoes.

Figura 2: Servo motor base do robd.

Separados os servomotores, posicio-
ne para que eles inicializem em 90 graus.
Assim, 0 Robd Arte tera o alcance correto
para desenhar. Depois, fixe um servo com
cola quente na mesa ou em um suporte
(papeldo ou outro material), que sera a
base para o desenho (Figura 2).

Fonte: SEED/DTI/CTE, 2024.

Figura 3: Adicao do palito no eixo principal.

Em seguida, vamos colar um dos pali-
tos de picolé sobre o servomotor, servindo
como um braco de reldgio para o motor
(utilize fita crepe ou outro material que néo
danifique o servomotor). Esse palito preci-
sa ficar reto com o servo motor (Figura 3).

Fonte: SEED/DTI/CTE, 2024.
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Figura 4: Adicéo do servo motor secundario.

Agora, na ponta restante do palito,
vamos colar o segundo servomotor per-
pendicular ao palito. Atencgao! Utilize ma-
teriais que ndo danifiguem o servomotor,
um exemplo é a fita crepe ou elastico de
dinheiro (Figura 4).

Fonte: SEED/DTI/CTE, 2024.

Figura 5: Adicao do segundo palito.

Vamos entdo acoplar o segundo palito
no servomotor, da mesma forma que foi
feito no primeiro (Figura 5).

Fonte: SEED/DTI/CTE, 2024.
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Por fim, utilizando a fita adesiva, vamos fixar a canetinha na ponta do segundo palito
de forma que ela encoste na superficie na qual o rob6 esta (Figura 6).

Figura 6: Fixacdo da caneta que ira desenhar.

fﬁws,)_.

Fonte: SEED/DTI/CTE, 2024.

Com isso, a estrutura do Robd Arte estd pronta. E necessario que o primeiro servo-
motor esteja bem fixado na superficie, se ndo o robd pode acabar tombando.
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Montagem na Protoboard

Agora é hora de conectar 0s servomotores e demais componentes na protoboard.
Inicie conectando o primeiro potencibmetro, que realizara o controle do primeiro ser-
vomotor, na entrada analdgica 1 (Figura 7).

Figura 7: Primeiro potenciometro de controle.
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Fonte: SEED/DTI/CTE, 2024.
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Apobs isso, vamos conectar o segundo potencidmetro, que ira realizar o controle do
segundo servomotor, na entrada analdgica 2 (Figura 8).

Figura 8: Segundo potenciémetro de controle.

Fonte: SEED/DTI/CTE, 2024.
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Conectaremos 0s dois servomotores, com suas entradas de sinal conectadas as por-
tas digitais 10 e 11 (Figura 9). Observe a necessidade de conectar corretamente as en-
tradas dos servomotores na protoboard e nas portas digitais do Arduino. Para maior
clareza na hora de programar o circuito acima, daremos nomes para cada um dos po-
tencidmetros e servomotores do circuito

Figura 9: Conexao dos servomotores.

;= TREEETEN

Dica: guarde esses nomes
e as posicoes em relagao
ao protoétipo parafazer sen-
tido tanto a programacao
quanto os movimentos de

controle do seu Robo Arte!

Fonte: SEED/DTI/CTE, 2024.
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Para finalizar, faremos a conexdo entre a protoboard e o Arduino. Utilizaremos um
jumper na cor vermelha (que conectara o polo positivo ao 5v no Arduino) e um jumper

na cor preta (que conectara o GND do Arduino ao polo negativo da protoboard), con-
forme a Figura 10.

Figura 10: Conexao do Arduino com a protoboard.

Fonte: SEED/DTI/CTE, 2024.
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Nessa programacao, vocé e seus colegas utilizardo o modo viver e ndo o bloco Ar-
duino. E importante clicar em Viver e depois em Atualizar o Firmware, como na imagem

a sequir (Figura 1).

Figura 11 — Passo a passo para atualizar o Firmware.

Atualizagdes de Firmware do dispositivo<

oy
Interruptor de modo (2)

Dispositivo:

Carregar Viver Arduino Uno

Atualizar Firmware

, Versdo de Firmware:
( &? Desconectar )

Firmware online(2.5.1)

(@ Configu rag:éo) —

Fonte: mBlock, 2024.

Figura 12: Inicializacdo da repeticdo do
movimento uniforme do robd.

Para o cddigo, o primeiro bloco sele-
cionado deve ser o <quando a bandeira
verde for clicado>. Essa sera a iniciali-
zacao. A seqguir, conecte o bloco <repetir

quando  forclicado

repetir para sempre

para sempre> (Figura 12).

Fonte: mBlock, 2024.
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Apds isso, definiremos variaveis para
ambos 0s potencidmetros. Eles é que vao
controlar o movimento do Robd Arte. Cli-
que em Variaveis e ‘criar uma nova varia-
vel. Nomeie como pot_1 e depois crie
uma nova, com nome de pot 2. Agora,
selecione o bloco <definir pot_1 para
0>. Duplique esse bloco e altere a variavel
para pot_2 (Figura 13).

I Robd Arte

Figura 13: Variaveis para guardar a porta dos
potencidmetros.

quando  for clicado

repetir para sempre

definir pot 1 v para o

definir pot2 » parao

Fonte: mBlock, 2024.

No lugar do zero, no bloco definir, vocé ira adicionar as portas analdgicas que co-
nectou os potencidometros. Para isso, busque na coluna “Pin “ o bloco <ler pino analo-
gico (A) > e estabeleca, conforme nossa montagem, que para o pot_1 a porta sera AQ,

e para pot_2 a porta sera Al (Figura 14).

Figura 14: Adicdo das portas analégicas dos potenciémetros.

quando  for clicado

repetir para sempre

definir pot 1 v para ©O ler pino analdgico (A) o

definir pot 2 ¢ para OO ler pino analdgico (A) °

Fonte: mBlock, 2024.
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Para nossa logica, primeiro definiremos o funcionamento do robd. Para o controle
do servomotor A, queremos que a rotacao do potencidmetro 1 seja traduzida para a
rotacdo do motor. Ja o controle do servomotor B, sera a rotacdo do potencibmetro 2.
Definiremos primeiramente o angulo do pino do servo, também configura-lo para ob-
ter informacdes de uma determinada porta digital (que na programacéo esta colocado
para ser a porta 10 e porta 11) (Figura 15).

Figura 15: Leitura das portas do servomotor, assim como do angulo.

quando  for clicac
repetir para sempre

definir pot 1 » para OO ler pino analégico (A) o

definir pot 2 v para OO ler pino analégico (A) °

©0® definir angulo do pino do servo m como @

©® definir angulo do pino do servo 0 como @

Fonte: mBlock, 2024.
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Utilizando o bloco de operador de multiplica-
cao, iremos traduzir os valores lidos pelos poten-
ciometros, que estdo no conjunto de 0 até 1023,
para valores que estdo no alcance dos servomo-
tores, que sdo valores de angulo de 0 ate 180. (Fi-
gura 16).

A variavel pot_1 sera multiplicada pelos angu-
los que o servomotor pode atingir (180°). Ago-
ra utilizando do bloco de operador de divisao,
daremos continuidade na traducao dos valores,
lembrando que a porta AO e Al sdo analdgicas e
trabalham com valores que iniciam em 0 e véo até
1023. Assim, o valor indicado de 1024 computa o
zero, e indica o total de valores para a contagem
e giro do potenciémetro (Figura 17).

Depois disso, temos que juntar as duas fun-
cBes em uma so, para podermos utiliza-las como
angulo dos servomotores (Figura 18). Ou seja,
o resultado dessa multiplicagdo com a variavel
pot_1, sera inserida dentro de outro operador, que
gerencia os valores 0 a 1023 do potenciometro.
Ao girar o potencidmetro, ele gerencia o angulo
do servomotor.

Robodtica primeiros Passos Médulo 3

IS Robd Arte

Figura 16: Funcao para multiplicar o
angulo do potenciémetro.

Fonte: mBlock, 2024.

Figura 17: Funcao de divisdo entre
operandos.

o O

Fonte: mBlock, 2024.

Figura 18: Juncao das formulas
anteriores, visando completar a
definicao do angulo.

i1 - D / D

Fonte: mBlock, 2024.
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Para finalizarmos o cddigo, temos apenas que juntar, essa Ultima definicdo de angu-
los, tanto para o “pot_1" (potencidmetro 1) quanto para 0" pot_2" (potencidmetro 2), com
o bloco de definicdo do angulo do pino do servo (Figura 19).

Figura 19 - Programacdo completa.

repetir para sempre

definir pot 1 para ©O ler pino analégico (A) o

definir pot 2 v para ©O ler pino analogico (A) o

©0® definir angulo do pino do servo @ como @

©0O definir angulo do pino do servo 0 como @

Fonte: mBlock, 2024.

Com isso nosso Robod Arte esta pronto! Lembre-se de apoiar bem o prototipo que
tem os servomotores, para que a caneta ou lapis fique apoiada em uma folha de papel.
Prenda a folha de papel em um suporte (pode ser a mesa) com fita crepe para que ela
ndo “dance” conforme vocé controle o Robd Arte.

Aproveitando que esse projeto esta no modo Viver, vocé podera criar um ator e
animar conforme o protétipo funciona. Para isso, clique em atores, adicionar novo ator
(usamos aqui o Ripley que em uma de suas caracterizacGes segura um lapis).

Agora, clique em viver para carregar a programacao no Arduino e controle 0os po-
tencidmetros para desenhar no papel.
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Desafio

a. Que tal inserir mais um potencidmetro e servomotor?

b. Insira um ator que se movimenta acompanhando a movimenta¢do dos servomo-
tores a partir da manipulacao do potenciémetro.

c. Elabore obras de arte colaborativas, colocando protétipo de outras equipes para
Criarem com o seu prototipo, sobre uma folha de papel.

d. Desafio avancado! Sera possivel programar o Rob6 Arte para que os servomoto-
res se movimentem sozinhos em determinado tempo para criar um desenho aleatorio?

3. Feedback e finalizacao

a. Quais as dificuldades que vocé e seus colegas encontraram nesse prototipo?

b. Quais modificagbes vocés pensam que poderiam ser colocadas para aprimorar o
projeto?

c. Que tipo de desenhos seu Robd Arte foi capaz de desenvolver? Esta mais para
arte abstrata ou de outro movimento artistico?

d. Quais as aplicabilidades possiveis desse projeto na educacao e arte?

e. Relina todos os componentes utilizados nesta aula e os organize novamente, jun-
to aos demais, no kit de Robdtica.
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