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A 9 Robd Wireless

Introducao

As tecnologias da Internet das coisas (IoT) vém mudando a forma
como interagimos com a casa e objetos. Casas e cidades inteligentes
sao termos que ja comecam a tomar forma e fazer parte de nossa
realidade. Um dos maiores beneficios desta aplicacao € poder controlar
e acompanhar varias “coisas”, de onde vocé estiver. Imagine isso
aplicado nas tarefas domesticas, como, por exemplo, programar um
robd aspirador para limpar o chao da casa.

Nesta aula, vocé aprendera a controlar um robd através de um
celular.

0o

@ Objetivos desta Aula

. Utilizar o Modulo Wireless para controlar um robd atraveés
do celular;

. Programar um robd Web controlado;

. Estimular habilidades para desenvolvimento de novos

projetos Wireless.

Robotica msduo 2




A 9 Robd Wireless

Competéncias Gerais Previstas na BNCC

[CGO02] - Exercitar a curiosidade intelectual e recorrer a abordagem
propria das ciéncias, incluindo a investigacao, a reflexdao, a analise cri-
tica, a imaginacao e a criatividade, para investigar causas, elaborar e
testar hipoteses, formular e resolver problemas e criar solucdes (inclu-
sive 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 informacodes, experiéncias, ideias e sentimen-
tos em diferentes contextos e produzir sentidos que levem ao entendi-
mento mutuo.

[CGO5] - Compreender, utilizar e criar tecnologias digitais de informa-
cao e comunicacao de forma critica, significativa, reflexiva e ética nas
diversas praticas sociais (incluindo as escolares) para se comunicar,
acessar e disseminar informacodes, 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 valorizacdo da diversidade
de individuos e de grupos sociais, seus saberes, identidades, culturas e
potencialidades, sem preconceitos de qualquer natureza.

[CG10] - Agir pessoal e coletivamente com autonomia, responsabili-
dade, flexibilidade, resiliéncia e determinacao, tomando decisdes com
base em principios éticos, democraticos, inclusivos, sustentaveis e
solidarios.
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Habilidades do Século XXI| a Serem
[l Desenvolvidas

. Pensamento critico;

. Afinidade digital;

. Resiliéncia;

. Resolucao de problemas;
. Colaboracao;

. Comunicacao.

Lista de Materiais

. O1 Placa Arduino Uno R3;

. O1 Cabo USB;

. O1 Motor Shield L293D Driver Ponte H para Arduino;
. O1 Modulo Wireless ESPOT,

. O1 Kit Chassi 2WD Rob6 para Arduino;

. O1 Resistor 1T KQ;

. O1 Resistor 2,2 KQ;

. 06 Jumpers Fémea-Fémea;

. 08 Jumpers Macho-Macho;

. O1 Bateria 9V ou compartimento com baterias;

. O1 Chave de fenda peqguena;

. O1 Fita adesiva para fixar o modulo Wireless ESPOT;
. Notebook;

. Software Arduino IDE.

Robotica msduo 2
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Do

g Roteiro da Aula

1. Contextualizacao (15min):

Em meio aos desafios da atualidade, incluindo mudancas no
ambito econdmico, sanitario e global, a automacdo nunca teve uma
importancia e urgéncia tao grande diante da necessidade de cumprir
protocolos e de um novo comportamento imposto pela recente crise
mundial de saude causado pelo novo coronavirus.

Além do mais, para preservar a vida das pessoas, tanto em locais
publicos como em partes internas as empresas e comeércios, foi preciso
implementar sistemas de tecnologias com software e robds que supram
a mao de obra com o objetivo de manter o distanciamento social.

Nesse sentido, a pandemia com o COVID 19 impulsionou a
tecnologia, acelerando a transformacao digital e o desenvolvimento de
robds mais acessiveis em praticamente todas as areas da sociedade.
Diante de tal importancia, que tal aprender a programar e controlar um
robd através de um celular?

Nesta aula, vocé aprendera a controlar remotamente um robd
autonomo (Kit Chassi 2WD) por meio de uma pagina HTML gerada
para trabalhar como servidor Web. Acessando a pagina Web por meio
de um dispositivo (Tablet, Notebook ou Celular) vocé podera conduzir
o robd através das teclas do controle (figura 1).

Robotica msduo 2
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Figura 1 - Teclas de controle do robd.

192.168.4.1

@ ROBOTICA PARANA @&

R Aula 39 - Robé Wireless (£

AA 192.168.4.1

@ ROBOTICA PARANA &

8 Aula 39 - Robd Wireless I

Fonte: SEED / DTI / CTE, 2024
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O Para Saber Mais...

Robds inteligentes para manter a produtividade em alta
POs pandemia.

https://exame.com/bussola/precisa-se-de-robos-
inteligentes-para-manter-a-produtividade-em-alta

Xiaomi anuncia o CyberDog, um cao-robd inteligente e de
codigo aberto.

https://canaltech.com.br/robotica/xiaomi-cyberdog-
cao-robo-192228

https://www.uol.com.br/tilt/noticias/afp/2021/01/13
ces-2021-pandemia-disparou-interesse-por-uso-de-
robos.htm

Robotica msduo 2
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2. Montagem e Programacao (60min):

Vamos iniciar a montagem preparando 6 Jumpers Macho-Fémea,
unindo 6 Jumpers Macho-Macho a outros 6 Jumpers Fémea-Fémea e
reserve-o0s. Agora, utilizando 2 Jumpers Macho-Macho, conecte o pino
3,3V do Arduino a linha lateral VERMELHA da Protoboard e o pino
GND do Arduino a linha lateral AZUL da Protoboard, como mostrado
na figura 2.

Figura 2 - Alimentacao da Protoboard

Fonte: Fritzing, 2022
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Utilizando 1 Jumper Macho-Fémea, interligue o pino GND do Mo-

dulo Wireless a linha lateral AZUL da Protoboard, como mostrado na
figura 3.

Figura 3 - Conexao do pino GND do Mdédulo Wireless a Protoboard
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Atraves de outro Jumper Macho-Fémea, interligue o pino TX do
Modulo Wireless a porta digital 1 do Arduino, como mostrado na figura
4.

Figura 4 - Conexdao do pino TX do Mddulo Wireless ao Arduino
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Atraveés de mais 2 Jumpers Macho-Fémea, interligue os pinos
CH_PD e 3,3V do Modulo Wireless a linha lateral VERMELHA da Proto-
board, como mostrado na figura 5.

Figura 5 - Conexdo dos pinos CH_PD e 3.3V do Mddulo Wireless a Protoboard
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Utilizando os dois Resistores, monte o divisor de tensdo para o
pino RX do Modulo Wireless da seguinte forma: insira um dos terminais
do Resistor de 2,2KQ na linha lateral AZUL da Protoboard e o outro
terminal numa coluna de furos da regidao central superior. Insira um
dos terminais do Resistor de TKQ na mesma coluna de furos da regido
central superior do primeiro Resistor e o outro terminal, numa coluna
de furos da regiao central inferior da Protoboard, como mostrado na
figura 6.

Figura 6 - Montagem do divisor de tensao
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Com outro Jumper Macho-Fémea, conecte o pino RX do Modulo
Wireless ao divisor de tensao, na mesma coluna de furos em que 0s
dois Resistores estao interligados, como mostrado na figura 7.

Figura 7 - Conexdo do pino RX do Mdédulo Wireless ao divisor de tensao

Arduino”

wnaLoc In @)
.

Mmoo ow

Fonte: Fritzing
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Conecte, através de 1 Jumper Macho-Macho, o divisor de tensao
a porta digital O do Arduino, como mostrado na figura 8.

Figura 8 - Conexao do divisor de tensdo a porta digital O do Arduino
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Com outro Jumper Macho-Fémea, conecte o pino GPIOO do Mo-
dulo Wireless a linha lateral AZUL da Protoboard, como mostrado na
figura 9.

Observacao: Esse Jumper ¢é utilizado somente para a gravacao
do programa. Apods, sera removido para o normal funcionamento do
Modulo Wireless.

Figura 9 - Conexao do pino GPIO0 do Modulo Wireless a Protoboard

anALoc 1h @
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Fonte: Fritzing, 2022
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Agora, vamos programar o Mdédulo Wireless!

Antes de programarmos o Modulo Wireless, precisamos garantir
gue o conversor USB serial do Arduino nao esteja sendo utilizado por
codigos anteriormente gravados, basta carregarmos um Sketch com
as funcoes setup() e loop() vazias.

Com o Arduino conectado ao Notebook, no Software Arduino
IDE, selecione a Placa: Arduino UNO e a porta de comunicacao COM
gue o Notebook atribuiu ao Arduino através dos menus Ferramentas >
Placa e Ferramentas > Porta e carregue o codigo mostrado no quadro
1 em seu Arduino e prossiga.

Quadro 1 - Codigo-fonte para limpar a memoaria do Arduino

void setup () {

}

void loop () {

}

Feitoisso, novamente selecione a Placa: Generic ESP8266 Module
e a Porta de comunicacao COM qgue o Notebook atribuiu ao Arduino
nos menus Ferramentas > Placa e Ferramentas > Porta.

Atencao: Caso seu Arduino IDE ndo tenha as
informacdes da Placa: Generic ESP8266 Module
instalada, siga as orientacdes da aula 35 - Mdédulo
Wireless do mddulo 2 para realizar a instalacao.

Robotica msduo 2
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No Software Arduino IDE, escreva ou copie e cole o codigo-fonte
de programacao, conforme apresentado no quadro 2.

Atencao, no campo "ALTERAR", na linha 16 do cdodigo,
vocé devera alterar o nome da rede WiFi para que
apos a transferéncia ao Modulo, vocé consiga localiza-
la e conecta-la.

Opcionalmente, no campo "12345678", da linha 18,
vocé também podera alterar a senha para se conectar
a sua rede, lembrando que a senha precisa ter no
mMinimo 8 caracteres.

Quadro 2 - Programacao por codificacao da pagina html

#include <ESP8266WiFi.h>
#include <ESP8266WebServer.h>

*nome_da_rede = "ALTERAR";
*senha = "12345678";

ESP8266WebServer servidor(80);

Robotica msduo 2
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/* Variavel que armazenarada o coédigo html da pagina do controle. */
String pagina = R"===(
<!DOCTYPE html>
<html>
<head>
<meta charset="UTF-8">
<!-- Defina a metatag viewport para impedir o zoom -->

<meta name="viewport" content="width=device-width, initial-scale=1,
maximum-scale=1, user-scalable=no">

<style>
body {

text-align: center;

.prevent-select {
-webkit-user-select: none; /* Safari */
-ms-user-select: none; /* IE 10 and IE 11 */

user-select: none; /* Standard syntax */

.joystick-table {
width: 100%;
height: 100%;
border-collapse: collapse;
table-layout: fixed;

margin: @ auto;

.joystick-cell {
width: 33.33%;
text-align: center;

vertical-align: middle;

‘ Robotica msduo 2




9 Robd Wireless

.joystick-button {
width: 100px; /* Largura dos botdes */
height: 100px; /* Altura dos botdes */
border: 6px solid;
border-radius: 50%;
font-size: 18px;
cursor: pointer;

transition: background-color 0.3s, transform 0.3s, box-shadow

display: inline-block;

#botaol {
background-color: #3498db; /* Cor 1 */
color: #fffiff;

#botaol:active {
background-color: #2980b9;
transform: translateY(2px);

box-shadow: none;

#tbotao2 {
background-color: #ff8c66;
color: #fffiff;

#botao2:active {
background-color: #ff5733;
transform: translateY(2px);

box-shadow: none;
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#botao3 {
background-color: #1d8348;
color: #ffiff;

#botao3:active {
background-color: #27ae60;
transform: translateY(2px);

box-shadow: none;

#botaod {
background-color: #d35400;
color: #ffiff;

#botaod:active {
background-color: #f39c12;
transform: translateY(2px);

box-shadow: none;

#emoji-robd {
font-size: 100px; /* Tamanho do emoji do robd */
}
</style>
</head>
<body unselectable="on" class="prevent-select">
<h2 class="prevent-select">&#129302; ROBOTICA PARANA &#129302;</h2>

<h2 class="prevent-select">&#x1F3AE; Aula 39 - Robd Wireless &#128246;</
h2>

<table class="joystick-table">
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<tr>
<td class="joystick-cell"></td>

<td class="joystick-cell"><button class="prevent-select
joystick-button" id="botaol"></button></td>

<td class="joystick-cell"></td>
</tr>
<tr>

<td class="joystick-cell"><button class="prevent-select
joystick-button" id="botao2"></button></td>

<td class="joystick-cell"><div id="emoji-robd" class="prevent-
select">(N</div></td>

<td class="joystick-cell"><button class="prevent-select
joystick-button" id="botao3"></button></td>

</tr>
<tr>
<td class="joystick-cell"></td>

<td class="joystick-cell"><button class="prevent-select
joystick-button" id="botao4"></button></td>

<td class="joystick-cell"></td>
</tr>
</table>

<script>
const botaol = document.getElementById( 'botaol');
const botao2 = document.getElementById( 'botao2');
const botao3 = document.getElementById('botao3");
const botao4 = document.getElementById('botaod');

let intervalID null;

let botaoAtivo null; // Variavel para controlar o botao pressionado

function iniciarAcao(botao, comando, corPressionado, corSolto) {
if (botaoAtivo === null) {
botaoAtivo = botao; // Define o botao ativo

botao.style.backgroundColor = corPressionado;

'ﬂ Robodtica meduo2




9 Robd Wireless

botao.style.transform "translateY(2px)"';
botao.style.boxShadow ‘none"’;
intervalID = setInterval(() => {

fetch('/pressionado', { method: 'POST', body: comando });
}, 100);

function pararAcao(botao, corSolto) {
if (botaoAtivo === botao) { // S6 libera se for o botdo ativo
botao.style.backgroundColor = corSolto;
botao.style.transform = 'translateY(9)"';
botao.style.boxShadow = 'none';
clearInterval(intervallD);

fetch('/pressionado', { method: 'POST', body: '@' }); // Envia o
comando de parada

botaoAtivo = null; // Libera para que outro botao possa ser
pressionado

}

// Fung¢des de eventos para cada botao

botaol.addEventListener('touchstart', () => iniciarAcao(botaol, '1°,
'#2980b9', '#3498db'));

botaol.addEventListener('touchend’', () => pararAcao(botaol, '#3498db'));

botao2.addEventListener('touchstart', () => iniciarAcao(botao2, '2',
'#ff8c66', '#ff5733'));

botao2.addEventListener('touchend', () => pararAcao(botao2, '#ff5733'));

botao3.addEventListener('touchstart', () => iniciarAcao(botao3, '3°',
'#1d8348', '#27ae60'));

botao3.addEventListener('touchend', () => pararAcao(botao3, '#27ae60'));

@ Robodtica meduo2
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botao4.addEventListener('touchstart', () => iniciarAcao(botao4, '4',
'#d35400', '#f39c12'));

botao4.addEventListener('touchend’, () => pararAcao(botao4, '#f39cl12"));
</script>

</body>
</html>

)===";

setup() {
/* Cria o ponto de acesso com o nome e senha definida. */

WiFi.softAP(nome_da_rede, senha);
/* Requisi¢do entregue ao cliente que acessar o endereco. */
servidor.on("/", [10) {
servidor.send(200, "text/html", pagina);
3
/* Requisi¢ao dos botdes pressionados.
servidor.on("/pressionado™, HTTP_POST, []() {
String estado = servidor.arg("plain");
Serial.println(estado);
servidor.send(200, "text/plain", "OK");
3
/* Inicia o servidor. */
servidor.begin();
/* Inicia a comunicag¢ao serial. */

Serial.begin(9600);

Toop() {

/* fun¢ao que monitora os clientes conectados entregando as requisicodes
solicitadas. */

servidor.handleClient();

3 Robotica msduo 2




A 9 Robd Wireless

Para carregar o programa ao Modulo Wireless, cligue em Verificar
e a seguir, Carregar para enviar o programa ao Modulo Wireless.
Durante o carregamento € indicado, na parte inferior do Software

Arduino IDE, o progresso do carregamento, como mostrado na figura
10.

Figura 10 - Gravacao do codigo ao Mdodulo Wireless

24 Generic ESPB2GG Module, 80 MHz, Flash, Disabled (new abors on ocom), Disabled, All SSL ciphers {(most compatible],

Ao terminar o processo de gravacao, sera apresentada a
mensagem Hard resetting via RTS pin..., (figura 11).

Figura 11 - Término da gravacao do coédigo ao Modulo Wireless

Muodule, B0 MH=z, Flash, Disabled (new aborts on oom), Disabled, All S5L eiphers {(most compatible]), 32

A seguir, reiniciamos o Modulo Wireless removendo o cabo USB
do computador ou do Arduino e também o Jumper conectado entre o
pino GPIOO do Mdodulo e a linha lateral AZUL da Protoboard (figura 12).

Robotica msduo 2
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Figura 12 - Jumper removido do Pino GPIOO do Mdédulo Wireless

fritzing

Fonte: Fritzing, 2022

Aproximadamente 30 segundos apos reiniciar o Modulo Wireless,
vocé podera observar através de um dispositivo (Smartphone,
Notebook, Tablet etc.) que foi criada uma rede WI-FI com o nome
gue vocé escolheu antes de carregar o codigo. Conecte a sua rede
inserindo a senha “12345678”, caso nao tenha feito a alteracdo no
codigo.

Apos a conexao, abra o navegador de seu dispositivo e acesse o
endereco de IP padréo do Mdédulo (http://192.168.4.1), com isso, abrird
a pagina criada no codigo-fonte da programacao (figura 13).

25 Robdtica meduo 2
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Figura 13 - Acesso da pagina HTML criada no Mdédulo Wireless

192.168.4.1

& ROBOTICA PARANA @

M Aula 39 - Robd Wireless

Fonte: SEED / DTI / CTE, 2022

Dicas:

* Para criar suas paginas HTML acesse o site w3school através
do link: https:/www.w3schools.com/

* Para converter a pagina HTML na linguagem qgue o Software
Arduino IDE compreenda (C/C++), utilize a ferramenta online
através do link http://tomeko.net/online_tools/cpp_text
escape.php?lang=en

Robotica msduo 2
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Realizada esta primeira etapa, ja podemos desmontar o
prototipo utilizado para gravacao do Modulo Wireless e iniciar a
montagem do nosso robd Wireless.

Antes de iniciarmos a montagem do nosso robd Wireless,
certifigue de gue o Kit Chassi 2WD esteja corretamente montado,
Ou seja, os motores e as rodas, fixados a estrutura de acrilico. Caso
precise montar ou fazer alguns ajustes, vocé podera consultar o
guia de montagem do KIT Chassi 2WD através do link: Manual de
montagem do kit chassi 2WD

Precisamos também soldar um pino na placa Motor Shield para
gue possamos ter acesso ao pino 3,3V do Arduino. Utilizando um
terminal da barra de pinos (figura 18), que acompanha o pacote com
a placa Arduino, faca a solda no 22 pino da esquerda para a direita
da parte inferior da Motor Shield, como indicado na figura 14.

Figura 14 - Barra de pinos e soldagem na placa Arduino
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y 9 Robd Wireless

Agora, estamos prontos para dar inicio a montagem do robd
Wireless. Comece preparando 3 Jumpers Macho-Fémea, para isso,
encaixe 3 Jumpers Macho-Macho a 3 Jumpers Fémea-Fémea. A
seguir, encaixe a placa Motor Shield L293D sobre a placa Arduino
Uno R3, cuidando para o correto encaixe dos pinos e posicione o
conjunto de placas sobre uma Placa Protoboard, conforme a figura
15.

Figura 15: Encaixe da placa Motor Shield L293D sobre o Arduino
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Fonte: Fritzing, 2022
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Com um Jumper Fémea-Fémea conecte o pino GND do modulo

Wireless a um dos pinos negativos (simbolo -) da Motor Shield,
conforme mostrado na figura 16.

Figura 16 - Conexao do pino GND do mddulo Wireless a Placa Motor Shield
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Utilize um Jumper Macho-Fémea para conectar o pino 3,3V da

Motor Shield (aguele soldado anteriormente) a uma coluna de furos da
placa Protoboard, como indicado na figura 17.

Figura 17 - Conexao do pino 3,3V Placa Motor Shield a Protoboard
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Utilize mais dois Jumpers Macho-Fémea para conectar os pinos
CH_PD e 3,3V do modulo Wireless a mesma coluna de furos que foi
conectado o Jumper anterior (pino 3,3V), como indicado na figura 18.

Figura 18 - Conexao dos pinos CH_PD e 3,3V do Mdédulo Wireless a Protoboard
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Utilize um Jumper Fémea-Fémea para conectar o pino GPIO1 do
mMmodulo ao primeiro pino S da Motor Shield, conforme a figura 19.

Figura 19 - Conexao do pino GPIO1 do Mddulo Wireless ao pino S da
Motor Shield
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Conecte a Bateria ao Arduino através do conector Jack P4,
conforme a figura 20.

Figura 20 - Conexao da Bateria ao Arduino
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Agora, vamos programar o Arduino!

Antes de programarmos o Arduino, precisamos alterar a
configuracao da placa no Software Arduino IDE. Com o Arduino
conectado ao Notebook, selecione no menu Ferramentas > Placa:
“Generic ESP8266 Module” > Arduino AVR Boards > Arduino Uno
e a porta de comunicacao COM gue o Notebook atribuiu ao Arduino
através do menu Ferramentas > Porta > COMx. Entdo, carregue o
codigo mostrado no quadro 3 em seu Arduino e prossiga.

Atencao! Para esta programacao € necessario
a biblioteca “AFMotor.h”, instalada no Software
Arduino IDE. Na Aula 05 - Softwares Arduino IDE
e mBlock vocé encontrara orientacdes sobre como
realizar a instalacao de bibliotecas.

Quadro 3 - Codigo-fonte para limpar a memoaria do Arduino

#include <AFMotor.h>
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#include <SoftwareSerial.h>

RX_PIN 10;

TX_PIN = 9;

SoftwareSerial NovaSerial(RX_PIN, TX_ PIN);

AF_DCMotor Motor_Esquerda(2);

AF_DCMotor Motor_Direita(3);

potencia = 255;

setup() {

NovaSerial.begin(96090);

Serial.begin(9600);

Motor_Esquerda.setSpeed(potencia);

Motor Direita.setSpeed(potencia);

Loop() {
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if (NovaSerial.available()) {
comando = NovaSerial.read();
Serial.println(comando);

controlarMotor(comando);

controlarMotor( comando) {

switch (comando) {

case '0':
Motor_Direita.run(RELEASE);
Motor Esquerda.run(RELEASE);
break;

case '1':
Motor_Direita.run(FORWARD);
Motor_Esquerda.run(FORWARD) ;
break;

case '2':
Motor Direita.run(FORWARD);
Motor_Esquerda.run(BACKWARD) ;
break;

case '3':
Motor Direita.run(BACKWARD);
Motor_Esquerda.run(FORWARD) ;

break;
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case '4':

Motor Direita.run(BACKWARD);

Motor_ Esquerda.run(BACKWARD);

break;

Apos a transferéncia do programa ao Arduino, desconecte o cabo
USB e faca alimentacao do seu Robd utilizando a Bateria 9V ou a case
com pilhas atraveés do conector Jack P4 do Arduino.

Utilize um smartphone ou o proprio Notebook para se conectar
a rede WiFi criada pelo Modulo Wireless ESPO1 com o nome e senha
definido no codigo fonte do programa. Apds a conexao, abra um
navegador e acesse o controle do seu Robd através do endereco
192.168.4.1, como ja mostrado na figura 17. Agora € so diversao!
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Desafio:

Que tal utilizar o modulo Wireless para controlar outros prototi-

POS, como o braco robotico? Encare mais este desafio e faca as altera-
cOes necessarias nos programas deste projeto!

E se...?

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

a. Verifique se os Jumpers estao nos pinos certos, se estao
na mesma coluna dos terminais dos componentes, fazendo assim
as conexodes;

b. Verifigue se os Jumpers estdo ligados aos pinos corretos
no Arduino;

c. Reinicie o Mddulo Wireless retirando por alguns segundos
o pino 3,3V da Motor Shield e reconecte-o;

d. Procure manter os Jumpers interligados em furos mais
Proximos possiveis na Protoboard, isso evita o aumento da
resisténcia elétrica gue dificulta o fluxo de energia para o Modulo;

e. Verifigue se a programacao esta adequada a cada porta
digital e se as funcdes foram usadas corretamente;

f. Tente regravar o programa no Modulo Wireless.
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3. Feedback e Finalizacao (15min):

a. Confira, compartilhnando seu projeto com os demais colegas, se
O objetivo foi alcancado.

b. Analise seu projeto desenvolvido, de modo a atender aos
requisitos para funcionamento do Robd Wireless.

c. Reflita se as seguintes situacdes ocorreram:

i. Colaboracao e cooperacao: Vocé e os membros de
sua equipe interagiram 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
decisbes de modo a contribuir para o projeto desenvolvido?

d. Reuna todos os componentes utilizados nesta aula e os organize
novamente junto aos demais, no Kit de Robodtica.

7 Robodtica meduo2



9 Robdé Wireless

Videotutorial

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

B

Yy &

PARANA

~~—_Médulo 2

| 4

Robo6 Wireless

https://rebrand.ly/a39robotica?

Acesse, também, pelo QRCode:

[m] %3 [m]
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