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AULA

Roda giligante

Figura 01 - Roda gigante em Mekong, Vietham. |ntrodug§o

Quando parques de di-
versao chegam a cidade, uma
das atracdes que mais chama a
atencao (principalmente a noi-
te) é a roda gigante. Como ©
nome sugere, € enorme, e suas
luzes e movimentos atraem o0s
olhares e despertam a curiosi-
dade: como sera la em cima?

Fonte: Wikimedia commons, 2020.



AULA

Roda gigante

Objetivos desta aula

Explorar o funcionamento do motor DC, associado com push button;

Desenvolver programacdo em blocos com ativacdo do movimento pelo
pressionamento do push button;

Prototipar, com os componentes do kit robdtico e materiais alternativos (palitos de
picolé), uma miniatura de roda gigante;

Conhecer a historia e funcionamento desse brinquedo de parques de diversées.

".
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AULA

Roda gigante

Roteiro da aula

1. Contextualizacao:

Vocé sabia que a roda gigante € uma atracao centenaria? Entre as mais famosas e
antigas, ha a roda de Ferris, inaugurada em 1893 em Chicago. E a Wiener Riesenrad, em
Viena, na Austria, é a roda gigante mais antiga do mundo ainda em operaco. Ela foi
construida originalmente em 1897.

A histéria da Roda de Ferris esta ligada a Torre Eiffel. Isso porque, em 1889 ocorreu a
Exposicdo Universal em Paris, na celebracao do centenario da Revolucdo, e os franceses
apresentaram ao mundo a iluminac¢ao a gas nas ruas e a Torre Eiffel. Chicago receberia a
Exposicdo Mundial de Columbia em 1893, com o desafio de criar uma atracdo que com-
petisse com a torre francesa. Os organizadores queriam algo “original, ousado e Unico".
Entdo George Washington Gale Ferris Jr, engenheiro contratado para essa empreitada,
apresentou a ideia da roda gigante, na qual os visitantes teriam a visdo de toda a expo-
sicao. Apesar dos obstaculos, Ferris persistiu e construiu a Ferris Whell, com 40 cadeiras
giratorias e capacidade para acomodar até 60 pessoas.

Figura 2 — Roda Gigante de Gustave Eiffel.

Fonte: Wikimedia commons, 2020.
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AULA

Ainda ha quem diga que essa invencao € muito mais antiga, apesar de ndo existir
registros especificos que liguem a invencao ao nome. Se pensarmos em uma constru¢ao
com cadeiras suspensas que giram para cima e para baixo, em relacao a um eixo (uma
base), a roda gigante nesse formato primitivo data do século XVII, como podemos ver
na Figura 3.

Figura 3 — Roda gigante primitiva do século XVII.

=

e

Fonte: Wikipedia/Adam Olearius.
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=3 Roda gigante

2. Conteudo:

Trabalhar o tema roda gigante no mundo da ro-
boética educacional pode ser uma experiéncia imersiva
de aprendizado e diversdo. Vocé e seus colegas serdo
desafiados novamente a montar prototipo fisico com
os materiais disponiveis e integrar com componentes
do kit robdtico. E, enquanto fazem isso, terdo contato
com diferentes areas do conhecimento, como design,
arquitetura, fisica, matematica, historia, ciéncias, além
da propria Robotica.

Vocés aprenderdo na pratica, conceitos que serdo
importantes no Ensino Médio, por exemplo, torque, for-
ca centripeta, equilibrio e rotacao. Ao observar 0 movi-
mento da estrutura da roda gigante, conseguem tam-

& B . bem explorar as leis da fisica em acdo, despertando a
’ﬁg N curiosidade pela ciéncia e seus principios.
* Entdo, redna sua equipe de construtores e maos a
b ' — obral!

Fonte: Pexels, 2024.
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Roda gigante

Lista de materiais

Para a montagem da estrutura:

IMPORTANTE! As indicacdes de materiais e medidas foram feitas em um con-

texto que pode ser diferente do que vocé e sua equipe terdo acesso. Recomenda-
mos fortemente que vocés vejam as imagens de montagem das pecas e adequem
as medidas, por exemplo, as tampinhas de plastico podem ter alturas diferentes, o
que vai impactar na distancia dos palitos que fazem a base da roda gigante. Assim,
recomendamos que sigam as indicacoes das imagens e adaptem as medidas aos
materiais que vocés tém disponivel.

13 palitos de picolé (4 cortados ao meio);
2 tampinhas de garrafa PET;

2 palitos de churrasco (1 segmento de 11 cm de comprimento — eixo da roda gigante,
1 segmento de 1cm e 1 segmento de 3cm de comprimento — base e apoio do
servomotor, 4 segmentos de aproximadamente 4,5cm de comprimento);

1 chapa de papeldo (1 pedaco de 2cm de largura x 2cm de comprimento);
1 bastao de cola quente;

1 pistola de cola quente;

fita crepe.

Componentes eletronicos:

01 Arduino;

01 Protoboard;

0T ponte H;

01 motor DC (com caixa de reducao);
01 push button;

05 jumpers macho-macho;

chave de fenda;

fonte 9V.
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Montagem da estrutura

Antes de iniciarmos a montagem, prepare a cola quente, a fita crepe e os demais
materiais.

Figura 4: Materiais para a montagem da roda gigante.

Fonte: Roberto Rodrigues, 2024.
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Roda gigante

Para montarmos a roda gigante, primeiro faremos a base. Para isso, junte dois pa-
litos de picolé com um angulo de até 40°. O ponto de unido dos palitos deve ser no
primeiro quarto do comprimento do palito. Vocé pode usar cola quente e envolver com
a fita crepe para ficar bem firme, como mostra a Figura 5.

Figura 5: Suporte inicial da roda gigante.

-

Qe

Fonte: Roberto Rodrigues, 2024.
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Roda gigante

Ap0s isso, coloque dois palitos, um de cada lado dessa “tesoura”, na abertura maior
dos palitos anteriormente unidos. A construcao da base ficara, como mostram as Figuras
6a e bb, com os dois palitos para dar melhor sustentacao e equilibrio. Repita as opera-
¢Oes anteriores para fazer o segundo “triangulo” para a base.

Figura 6a: Adicdo da base do suporte.

A A

Figura 6b: Suporte de eixo completo.

W
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Roda gigante

Figura 7a: Materiais utilizados.

Para fazer o suporte para o motor e a base,
use um palito de sorvete inteiro. Do palito de
churrasco, seccione um pedaco de 1 cm e outro
de 3 cm de comprimento. Corte um pedaco de
papeldo de 2 cm largura por 2 cm de compri-
mento (Figura 7a). Cole o papeldo em uma das
extremidades do palito de churrasco de 3 cm. A
outra extremidade do palito deve ser colada no
palito de madeira, como mostra a Figura 7b. O
pedaco de palito de churrasco de 1 cm deve ser
colado no outro lado do palito de madeira (ver
Figura 7Db).

Figura 7b: Montagem do suporte.
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Em seguida, iniciaremos a mon-
tagem do eixo da roda gigante. Para
isso, utilizaremos 2 tampas de garrafa
PET (preferencialmente iguais), 1 seg-
mento de 11 cm do palito de churras-
co (eixo da roda gigante), e 4 palitos
de picolé cortados ao meio. Perfure as
tampas de garrafa PET como mostra a
Figura 8.

Introduza o palito de churrasco
pelo furo das tampinhas, esse palito é
0 eixo da roda gigante. Posicione so-
bre cada uma das tampas de garrafa,
4 segmentos de palito de sorvete no
formato de cruz, formando uma hé-
lice e, no centro da cruz, cole com a
cola quente. Faca isso dos dois lados
das tampas, como mostra a Figura
9. Em seqguida, cole com cola quente
as tampas de garrafas uma na outra,
como mostra a Figura 9.
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Figura 8 — materiais do eixo.

Figura 9 — Colando uma tampa na outra.




AULA

Roda gigante

Por fim, precisamos fixar o motor DC na estrutura da roda gigante. Encaixaremos o
lado com a ponta do palito de churrasco no braco do motor (Figura 10), e utilizaremos
fita para fixa-la (Figura 10). Cole com cola quente o motor DC na estrutura da base da
roda gigante sobre o pedaco de papelao de 2 cm largura por 2 cm de comprimento,
como mostra a Figura 10. Acople a parte pontiaguda do palito de churrasco do eixo da
roda gigante na abertura do motor DC.

Figura 10 — Motor DC acoplado a estrutura da roda gigante.
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Roda gigante

Fixe com cola quente as conex&es entre a roda gigante e o motor DC e entre 0s ver-
tices da roda com o eixo que a sustenta na sua base, como mostram as Figuras 11a e 11b.

Figura 11a - Conexao roda e motor DC.

Figura 11b - Conexao entre eixo e base.
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Roda gigante

As cadeirinhas podem ser feitas colando pedacos de barbante nos dois lados de um
cubo de papeldo, e entdo cola-los em cada brago da roda gigante. A Figura 12 mostra
possibilidades de corte usando papel e segmentos de palitos de churrasco.

Dica: vocé pode perfurar com perfurador de papel o local de encaixe das cadeiri-

nhas com o palito de churrasco. Veja a sugestdo de montagem na sequéncia de ima-
gens da Figura 12,

Figura 12: Sequéncia de imagens da montagem das cadeiras da roda gigante.
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Por fim, conecte ou cole cada cadeirinha nos veértices da roda gigante. A montagem
completa pode ser vista na Figura 13.

Figura 13 — Montagem do prototipo completo.

Fonte: Roberto Rodrigues, 2024.
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Montagem do circuito

Para a montagem do circuito, vamos prepa-
rar a protoboard inserindo o push button, con-
forme mostra a Figura 14a. Na mesma coluna de
um dos terminais do push button conecte um
jumper e a outra ponta deste na porta digital
05 do Arduino. Pegue outro jumper para conec-
tar o terminal paralelo do push button a porta
GND do Arduino. Localize na ponte H L298N
o terminal IN1, conecte o jumper nesse termi-
nal a porta digital 10 do Arduino.

Em seqguida, conecte o motor DC na ponte
H. Para isso, conecte um dos fios do motor DC
em um dos triggers (estrutura com o parafuso)
identificado como OUT1. Utilize uma chave de
fenda para abrir o parafuso que segura o trigger,
e inserir no espaco metalico lateral do trigger o
terminal do jumper macho-macho. Conecte o
outro fio no trigger ao lado do primeiro.

E necessario conectar os triggers 12V da
ponte H com a placa Arduino. Utilize uma
chave de fenda novamente para abrir o parafuso
e conectar o jumper macho-macho do 12V
até a porta VIN do Arduino. Realize o mesmo
procedimento para conectar outro jumper
macho-macho do terminal GND da porta H a
porta GND do Arduino.

Por fim, vocé vai conectar a fonte de
alimentacdo elétrica desse motor com a fonte
9V no terminal P2 da placa Arduino. Observe a
montagem completa na Figura 14.

& T - U
0 . =
D

L=

Fonte: Pexels, 2024.
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Figura 14a - Montagem dos componentes robdticos com a roda gigante (vista de cima).
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AULA

Roda gigante

Figura 14b - Montagem dos componentes roboticos com a roda gigante (vista lateral).

Fonte: Roberto Rodrigues, 2024.
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Roda gigante

Programacao

A programacao comeca com a criacao de uma variavel de controle para indicar
quando a roda gigante esta ligada. Va aos blocos de variaveis, e clique em <criar uma
variavel>. Crie um nome para ela, por exemplo, ligada. Agora, puxe o bloco que inicia
a programacao que esta na categoria Controlo. Esse bloco é o <Quando o Arduino
comecar>, Abaixo desse bloco, vocé vai conectar o <bloco definir ligado para 0>.
Esse bloco indica que a roda gigante inicia parada (ligado = 0).

Na sequéncia, é necessario definir a porta na qual esta ligada a ponte H, que con-
trolara o motor DC da roda gigante. Na categoria portas, selecione <definir a saida
PWM 10 como 0> (que significa que a velocidade sera 0 nesse momento). Por fim,
conecte o bloco <repetir para sempre> (que sera o loop no qual a programagao vai
acontecer). Veja como ficou essa primeira parte na Figura 15.

Figura 15 - Primeiros blocos da programacao.

Quando o Arduino Uno iniciar

definir ligado ® para o

x definir a saida PWM m como o

repetir para sempre

Fonte: mBlock, 2024.

Para fazer a roda gigante funcionar voceé utilizara a seguinte logica: quando apertar
o push button, acionara o motor DC com velocidade controlada pela ponte H. Agora,
traduzindo essa informacao em blocos, vocé fara o seguinte:

Para verificar o estado do botdo, utilizaremos blocos que fardo a leitura do push
button, de forma invertida.

Robodtica pPrimeiros Passos Médulo 3
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Apds o ‘se’, insira o bloco operador <igual>, e no primeiro espaco, insira o bloco
<leitura PULL UP na saida digital>, a saida digital em questdo é a porta digital 5, e
o bloco ficara bloco <leitura PULL UP na saida digital 5>. Apds o sinal de igual, insi-
ra 0 bloco <LOW >, presente na categoria portas. Isso significa que o botdo A, quando
pressionado (LOW), desencadeia a programacao.

Figura 16 - Programacao condicional.

leitura PULL UP na saida digital o

Fonte: mBlock, 2024.

Agora, precisamos adicionar a logica que ira controlar a roda gigante. Ao apertar o
botdo, caso a roda gigante esteja desligada, queremos que o motor seja ligado. Caso
contrario, queremos que eles sejam desligados.

Para isso, utilizaremos uma estrutura condicional, o bloco <se... entio... senzo.>
No espaco apos o 'se’ vocé deve inserir o bloco operador <igual>. No primeiro espaco
insira a variavel <ligado> e na segunda o numeral 0 como mostra a Figura 17.

Figura 17 - Definicdo do botdo ligado e
desligado da roda gigante.

Fonte: mBlock, 2024.
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Roda gigante

Apds o ‘entdd, no primeiro espaco do bloco, selecione na categoria variaveis o bloco
<definir ligado para 1>. Agora, vocé vai definir a velocidade do motor DC quando
for acionado pelo push button. Para isso, selecione o bloco <definir a saida PWM 10
como 255> (essa velocidade é chamada de velocidade de arranque, sera inicial). Insira
esse bloco abaixo do bloco <definir ligado para 1>. Em seguida, inserir o <bloco es-
perar 0,1 segundos(s)> e, novamente, outro bloco <definir a saida PWM 10 como
50> (reduzindo a velocidade) e, novamente, outro bloco <esperar 0,9 segundos(s)>.

Observe a programacao dessa etapa na Figura 18.

Figura 18 - Programacao da velocidade da roda gigante.

esperar @ segundo(s)

senao

Fonte: mBlock, 2024.

Programe agora o que a roda gigante fara quando o botao ndo for acionado. Os
blocos que serdo indicados devem ser conectados dentro do bloco <se... entao... se-
nao> apods o ‘sendd. Selecione o bloco <definir ligado para 0>, e, na sequéncia,
conecte o bloco <definir a saida PWM 10 como 0> (alterando a velocidade para 0).

Finalmente, conecte o bloco <esperar 1 segundos(s)>.
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Figura 19 - Programacado do funcionamento da roda gigante.

ligado =

definir ligado ® para o

esperar @ segundo(s)

senao

definir ligado ® para o

esperar o segundo(s)

Fonte: mBlock, 2024.
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Encaixe todo o grupo de blocos dentro do bloco <repetir para sempre>. Sua pro-
gramacao esta completa como mostra a Figura 20.

Figura 20 - Programacao completa.

Quando o Arduino Uno iniciar

definir ligado ® para o
e & definir a saida PWM m como o

repetir para sempre

ligado =

definir ligado ® para o

esperar m segundo(s)
a definir a saida PWM m como @
esperar @ segundo(s)

senao

definir ligado ® para o
a definir a saida PWM m como o
esperar o segundo(s)

Fonte: mBlock, 2024.

E assim, terminamos a roda gigante!
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Desafios

Que tal unir conhecimentos de aulas anteriores, por exemplo, do girabot, para criar
cenarios que aparecem quando a roda gigante € acionada? Cologue animacdes e mu-
sicas nessa integracao.

Vocé pode também personalizar sua roda gigante com bancos e pinturas no proto-
tipo desenvolvido, dando toques artisticos a sua criacao.

E se...
O projeto ndo funcionar?

e \erifique a conexdo dos jumpers
dos componentes a protoboard e
nas portas do Arduino.

e \erifique se as portas conectadas
sd0 as mesmas colocadas na pro-
gramacao.

e \erifique se os blocos da progra-
macao estao corretos.

e \erifique se é necessario a ade-
quacdo do tamanho das pecas
que compbe o protdtipo, e se 0s
componentes ligados ao prototipo
estdao corretamente conectados
entre o protétipo e protoboard.

Imagem gerada com |.A.
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3. Finalizacao e feedback

1. Sua roda gigante funcionou? Caso

ndo tenha funcionado direito, verifi-

que as ligacdes dos componentes e

programacao.

Como reflexdo final, o que poderia

ser implementado na montagem do

prototipo para melhorias futuras?

. Quais os conteudos de matematica,
historia, de fisica, de artes que es-
tao integrados na elaboracao dessa
aula?

. Seria possivel fazer uma roda gigan-
te com outro formato geométrico?

<\ '.\}‘\ -~ “ :
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