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9 Robo wireless

Introducao

As tecnologias da Internet das coisas (loT) vém mudando
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.

Entdo, imagine isso aplicado nas tarefas domeésticas, 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

o Utilizar o Modulo Wireless para controlar um robd atraves do celular;
« Programar um robd Web controlado;

 Estimular habilidades para desenvolvimento de novos projetos
Wireless.

RObét|Ca modulo 2
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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 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 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 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 éeticos, democraticos, inclusivos, sustentaveis e so-
lidarios.

RObét|Ca modulo 2
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* Pensamento critico;

« Afinidade digital;

* Resiliéncia;

 Resolucao de problemas;
e Colaboracao;

« Comunicacao.

Lista de materiais

« Ol Placa Arduino Uno R3;

* 01 Placa Protoboard;

« 01 Cabo USB;

Ol Ponte H L298n (driver);

« 01 Modulo Wireless ESPOT;

 O1 Adaptador ESP-01 para encaixe na protoboard;
« Ol Adaptador USB ESP-01;

* O1Kit Chassi 2WD Robd para Arduino;

« 04 Jumpers macho-fémea;

« O7 Jumpers macho-macho;

« Ol Bateria 9V ou compartimento com baterias;
« 01 Chave de fenda peguena;

* Notebook;

« Software Arduino IDE.

RObét|Ca modulo 2
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o .
g’ Roteiro da aula
1. Contextualizacao

Diante dos desafios atuais,
gue incluem mudancas econdmi-
cas, sanitarias e globais, a auto-
Macao nunca foi tao crucial e ur-
gente. A necessidade de cumprir
protocolos e adotar novos com-
portamentos devido a recente cri-
se de saude global causada pelo
Novo coronavirus destaca a im-
portancia da automacao.

Para preservar a vida das
pessoas, tanto em espacos publi-
COS quanto internamente em em-
presas e comercios, foi necessario
implementar sistemas de tecno-
logia com software e robds para
compensar a falta de mao de obra
e manter o distanciamento social.

Nesse contexto, a pandemia
da COVID-19 impulsionou a tecno-
logia, acelerando a transformacao
digital e o desenvolvimento de ro-
bbds mais acessiveis em gquase to-
das as areas da sociedade. Diante
dessa relevancia, que tal aprender
a programar e controlar um robd
por meio de um celular?

Nesta aula, vocé aprendera
a controlar remotamente um robd

39 RoboO wireless

autbnomo (Kit Chassi 2WD) por
meio de uma pagina HTML pro-
jetada para funcionar como um
servidor web. Acessando a pagina
da web em um dispositivo (tablet,
notebook ou celular), vocé pode-
ra guiar o robd usando as teclas
de controle (conforme ilustrado
na figura 1).

Figura 1 - Teclas de controle do robd

Fonte: SEED/DTI/CTE, 2022

RObét|Ca maodulo 2
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 SAIBA MAIS

Xiaomi anuncia o CyberDog, um cao-rob0 inteligente e de cédigo aberto.

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

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

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

RObét|Ca modulo 2
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2. Montagem e programacao:

Antes de prosseguirmos com
a montagem do nosso robd Wi-
reless, € crucial garantir que o kit
chassi 2WD esteja montado cor-
retamente, o que inclui fixar os
motores e as rodas na estrutura
de acrilico. Caso seja necessario
montar ou ajustar algo, vocé pode
consultar o guia de montagem
do chassi 2WD por meio deste
link: Manual de montagem do Kit

Chassi 2WD.

E fundamental destacar que
cada etapa descrita a seguir é
acompanhada por uma ilustracao
correspondente, proporcionando
um guia visual essencial para faci-
litar o processo de montagem.

Para comecar a montagem,
posicione a protoboard sobre o
chassi 2WD. Em seguida, encaixe
o0 adaptador do modulo wireless
no centro da protoboard e posi-
cione o Arduino e a ponte H con-
forme mostrado na Figura 2.

Usando uma peqguena chave
de fenda, fixe os dois pares de fios
dos motores nos bornes da pon-
te H. A ordem dos fios nao é re-
levante neste momento. Durante
a fase de programacao, faremos
testes para garantir gue os moto-
res girem na direcao desejada. Se
necessario, ajustaremos a posicao
dos fios nesse momento.

Figura 2 - Reunindo os componentes ao Chassi 2WD

Fonte: Blender, 2024

RObét|Ca maodulo 2
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Apos, encaixe o modulo wireless Esp-0O1 no adaptador e utilize 4
jumpers macho-macho para conectar o modulo wireless ao Arduino da
seguinte maneira:

* Conecte um jumper entre os pinos VCC e CHPD do adaptador.

* Conecte outro jumper entre o pino VCC do adaptador e a sai-

da 3,3V do Arduino.

* Faca a ligacdo dos pinos e RXD do adaptador wireless

com 0s pinos digitais 2 e 3, respectivamente, do Arduino.

* Por fim, conecte um jumper entre o pino GND do adaptador e

a saida GND do Arduino, como exemplificado na Figura 3.

Figura 3 - Conexao do modulo wireless ao Arduino

107 e !

+z:z=e
$ 3§33

5 A
- B

Fonte: Blender, 2024

RObét|Ca maodulo 2




AULA

9 RoboO wireless

Para conectar a ponte H ao Arduino, vocé vai precisar de 4 jum-

pers macho-fémea e 2 jumpers macho-macho. Siga estas instrucodes:

« Utilize 2 jumpers macho-macho para conectar os bornes 12V e
GND da ponte H as portas Vin e GND do Arduino, respectiva-
mente.

* Em seguida, utilize os 4 jumpers macho-fémea para interligar
0s pinos INT, IN2, IN3 e IN4 da ponte H as portas digitais 5, 6,
9 ¢ 10 do Arduino, respectivamente.

« E importante observar que os pinos IN1 a IN4 da ponte H de-
vem ser conectados as portas digitais que suportam PWM (si-
nalizadas com o simbolo ~), permitindo assim o controle da
poténcia dos dois motores.

Verifigue esses procedimentos na figura 4 a seguir para uma re-

feréncia visual.

Figura 4 - Conexao da ponte H ao Arduino

Fonte: Blender, 2024

RObét|Ca maodulo 2
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Agora finalize a montagem conectando o cabo USB e a fonte de
energia (pilhas ou bateria) ao conector jack P4 da placa Arduino. E
crucial estar atento a fonte de energia utilizada, uma vez que 0s mo-
tores demandam um consumo significativo durante o funcionamento.
Portanto, é essencial empregar uma fonte capaz de fornecer uma ten-
sao de 6 a 12 Volts.

Exemplificamos o uso de um estojo com quatro pilhas 18650 (fi-
gura 5). No entanto, vocé pode escolher qualquer outra fonte de ener-
gia que satisfaca os requisitos minimos de operacao do seu projeto.

Figura 5 - Conexao da fonte de alimentacao e cabo USB ao robd

Fonte: Blender, 2024

Apos a montagem dos componentes eletronicos, o proximo pas-
SO é programar tanto o modulo Esp-01 quanto o Arduino para contro-
lar os movimentos do robd wireless.

RObét|Ca maodulo 2
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Agora, vamos programar o Modulo Wireless!

Antes de programarmos o Modulo Wireless, € necessario remover
o modulo ESP8266 do adaptador ESP-01 e conecta-lo ao adaptador
USB para ESP-01. (figura 6).

Figura 6 - Encaixe do modulo ao adaptador USB

Com o adaptador conectado ao notebook, no software Arduino
IDE, selecione a Placa: Generic ESP8266 Module ¢ a Porta de comuni-
cacao COM gue o notebook atribuiu ao Arduino nos menus Ferramen-
tas > Placa e Ferramentas > Porta.

ATENCAO

Caso seu Arduino IDE ndo tenha as informacdes da Placa:
Generic ESP8266 Module instaladas, siga as orientacoes
da Aula 35 - MAdulo Wireless, do Mddulo 2, para realizar a
instalacao.

No software Arduino IDE, escreva ou copie e cole o codigo-fonte
de programacao (quadro 1).

ﬂ RObét|Ca modulo 2



AULA

9 RoboO wireless

IMPORTANTE

Antes de enviar o programa ao adaptador
USB, aperte o push button na parte de tras
do componente para permitir o controle
do modulo ESP8266 e coloca-lo no modo
configuracdo e, assim, conseguir carregar o
codigo desta aula.

ATENCAO

No campo "ALTERAR", na linha 16 do codigo, vocé devera alterar
o0 nome da rede wi-fi 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
NoO MiNiMo 8 caracteres.

DICA

Para facilitar a identificacdo das linhas do
codigo, va ao menu Arquivo > Preferéncias
e margue a caixa “Mostrar numeros de
linhas” (Figura 7).

LS

- A
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Figura 7 - Ativando o recurso “Mostrar numeros de linhas” no software

Arduino IDE

| Preferéncias

| Configuragies pede
|

Local do Sketchbook:
C:\Wsers\Cleiton\Documents\Arduino

Idioma do editor: System Default - | (reguer reinidalizagdo do Arduino)
Tamanho da fonte do editor: 13

Escala de interface: B Automatico | 100 T % (requer reinidalizacdo do Arduino)

Theme: Default theme - | {reguer reinicializacdo do Arduino)

Mostrar mensagens de saida durante: [_| compilacio [_| carregar

Avisos do compilador: MNenhum -

B Mostrar nimeros de linhas I [ Habilitar Dobramento de Cédigo
B Verificar codigo depois de carregar [ Usar editor externo

B Checar atualizagdes ao iniciar 8 salve a0 verificar ou carregar

[C) Use accessibility features

URLs Adicionais para Gerenciadores de Placas: |http://arduino.esp8266.com/stable /package_espd266com_index.json

Mais preferéncias podem ser editadas diretamente no arguivo
C:\Wsers'Cleiton\AppDataiLocal Wrduino 15\preferences. bt

(editar apenas guando o Arduino ndo estiver em execucéo)

OK

Mavegador

Cancelar

Quadro 1 - Programacao por codificacdo da pagina html

[k sk sk sk ok ok sk ok sk sk ok sk sk ok ok sk ok o ok stk ok sk sk ok kst sk s ok stk ok sk sk sk sk ok stk ok sk ok skok ok ok /

/* Aula 39 - Robdé Wireless */
/* Programacao do Modulo Wireless ESP-01 */
/* Este programa cria em seu médulo wireless um servidor */
/* web. Apds conecta-lo e acessa-1lo através do enderec¢o */
/* http://192.168.4.1, vocé terd acesso ao controle de */
/* dire¢ao do robd. Os comandos serao: Mover para frente, */
/* mover para tras, girar no sentido horario e girar no */
/* sentido anti-horario. */

/*******>i<***********>i<***********>i<****************************/

#include <ESP8266WiFi.h> /* Inclui a biblioteca para controle de Wi-Fi*/
#include <ESP8266WebServer.h> /* Inclui a biblioteca para criar um servidor web */

const char *nome_da_rede = "ALTERAR"; /* Define o nome da rede Wi-Fi (SSID) */
const char *senha = "12345678"; /* Define a senha da rede Wi-Fi */

3 RObét|Ca maodulo 2
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ESP8266WebServer servidor(80); /* Cria um objeto servidor na porta 80 (HTTP) */

/* Cria uma variavel para armazenar a pagina html do controle */
String pagina = R"===(
<IDOCTYPE 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-s-
cale=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;

.joystick-button {
width: 1@0px; /* Largura dos botdes */
height: 100px; /* Altura dos botdes */
border: 6px solid;
border-radius: 50%;
font-size: 18px;
cursor: pointer;

RObét|Ca maodulo 2
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transition: background-color 0.3s, transform 0.3s, box-shadow 0.3s;
display: inline-block;

}

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

}

#botaol:active {
background-color: #2980b9;
transform: translateY(2px);
box-shadow: none;

}

#botao2 {
background-color: #ff8c66;
color: #fffiff;

}

#tbotao2:active {
background-color: #ff5733;
transform: translateY(2px);
box-shadow: none;

}

#tbotao3 {
background-color: #1d8348;
color: #ffffff;

}

#botao3:active {
background-color: #27ae60;
transform: translateY(2px);
box-shadow: none;

}

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

}

RObét|Ca maodulo 2
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#tbotaod: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>
<h3 class="prevent-select">&#x1F3AE; Aula 39 - Robd Wireless &#128246;</h2>

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

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

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

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

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

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

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

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

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

<script>
const botaol
const botao2
const botao3
const botao4

document.getElementById( 'botaol');
document.getElementById( 'botao2');
document.getElementById( 'botao3"');
document.getElementById( 'botaod');
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let intervallD = null;

botaol.addEventListener('touchstart', () => {
botaol.style.backgroundColor = '#2980b9’;
botaol.style.transform = 'translateY(2px)"';
botaol.style.boxShadow = 'none’;
intervalID = setInterval(() => {
fetch('/pressionado', { method: 'POST', body: '1' });
}, 100);

})s

botaol.addEventListener('touchend', () => {
botaol.style.backgroundColor = '#3498db’;
botaol.style.transform = 'translateY(9)';
botaol.style.boxShadow = 'none’;
clearInterval(intervallD);
fetch('/pressionado', { method: 'POST', body: '@' });

})s

botao2.addEventListener('touchstart’', () => {
botao2.style.backgroundColor = '#ff8c66";
botao2.style.transform = 'translateY(2px)"';
botao2.style.boxShadow = 'none’;
intervalID = setInterval(() => {

fetch('/pressionado', { method: 'POST', body: '2' });

}, 100);

1)

botao2.addEventListener('touchend', () => {
botao2.style.backgroundColor = '#ff5733";
botao2.style.transform = 'translateY(9)';
botao2.style.boxShadow 'none’;
clearInterval(intervallD);
fetch('/pressionado’, { method: 'POST', body: '@' });

})s

botao3.addEventListener('touchstart’', () => {
botao3.style.backgroundColor = '#1d8348";
botao3.style.transform = 'translateY(2px)';
botao3.style.boxShadow = 'none’;
intervalID = setInterval(() => {
fetch('/pressionado', { method: 'POST', body: '3' });
}, 100);

})s

RObét|Ca maodulo 2
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botao3.addEventListener('touchend’, () => {
botao3.style.backgroundColor = '#27ae60';
botao3.style.transform = 'translateY(0)';
botao3.style.boxShadow = 'none’;
clearInterval(intervallD);
fetch('/pressionado’, { method: 'POST', body: '@' });

})s

botao4.addEventListener('touchstart', () => {
botao4.style.backgroundColor = '#d35400';
botao4.style.transform = 'translateY(2px)"';
botao4.style.boxShadow = 'none’;
intervalID = setInterval(() => {

fetch('/pressionado', { method: 'POST', body: '4"' });

}, 100);

})s

botao4.addEventListener('touchend', () => {
botao4.style.backgroundColor = '#f39c12’;
botao4.style.transform = 'translateY(0)';
botao4.style.boxShadow = 'none’;
clearInterval(intervallD);
fetch('/pressionado', { method: 'POST', body: '@"' });
}s
</script>
</body>
</html>

void setup() { /* Funcao de configura¢ao, executada uma vez */
Serial.begin(9600); /* Inicia a comunicacdo serial a 9600 bps */

WiFi.softAP(nome_da_rede, senha); /* Inicia o ponto de acesso Wi-Fi com o SSID
e senha */

servidor.on("/", []() { /* Define a acao ao acessar a raiz ("/") do servidor */

servidor.send(200, "text/html", pagina); /* Envia uma resposta 200 OK com
conteudo HTML */

s
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servidor.on("/pressionado™, HTTP_POST, []() {
String estado = servidor.arg("plain");

Serial.println(estado);
servidor.send (200, "text/plain", "OK");

D
servidor.begin();

}

void loop() {
servidor.handleClient();

}

Para carregar o programa ao Modulo Wireless, cligue em Verifi-
car ¢ a seguir, Carregar para enviar o programa ao Modulo Wireless.

Durante o carregamento, € indicado, na parte inferior do Softwa-
re Arduino IDE, o progresso do carregamento, como mostrado na fi-
gura 8.

Figura 8 - Gravacado do codigo ao Modulo Wireless

Module, 80 MHz, Flash, Disabled (new abors on oom), Disabled, All S5L ciphers (most compatible), ]
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Ao terminar o processo de gravacao, serd apresentada a mensa-
gem Hard resetting via RTS pin..., (figura 9).

Figura 9 - Término da gravacao do codigo ao Modulo Wireless

24 Generic ESPB2GG Module, 80 MHz, Flash, Disabled {new aborts on oom), Disabled, All 551 ciphers (most compatible), 32KB cache + 32

Apds reiniciar o Modulo Wire- Figura 10 - Acesso da pagina
less conectando o adaptador USB HTML criada no Modulo Wireless
ao computador sem pressionar o
jumper, aguarde aproximadamen-
te 30 segundos. Em seguida, vocé & ROBOTICA PARANA &
podera observar que foi criada uma

rede Wi-Fi com o nome gque vocé

escolheu anteriormente ao carregar

o codigo. .
Conecte-se a essa rede uti-

lizando um dispositivo (como um

smartphone, notebook ou tablet) e
iNnsira a senha “12345678”, caso nao

tenha alterado no codigo anterior-

mente.

Apos a conexao bem-sucedida, .
abra o navegador do seu dispositivo
e acesse o endereco de IP padrao
do Modulo, que é http://192.168.4.1.
Isso abrird a pagina criada no codi-

go-fonte da programacao (consulte
a Figura 10 para referéncia).

AA 192.168.4.1 (©)

M Aula 39 - Robd Wireless £
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Dicas

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

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

Apos concluir esta primeira etapa, podemos prosseguir reconec-
tando o modulo wireless ao adaptador de protoboard no seu robd.

Agora, vamos programar o Arduino!

Antes de comecarmos a programar o Arduino, precisamos ajus-
tar a configuracao da placa no Software Arduino IDE. Com o Arduino
conectado ao Notebook, siga 0os seguintes passos:

1. No menu “Ferramentas”, selecione “Placa” e escolha “Generic
ESP8266 Module’.

2. Em seguida, va para “Arduino AVR Boards” ¢ selecione “Arduino
Uno”.

3. Escolha a porta de comunicacao COM que o Notebook atribuiu
ao Arduino. Isso pode ser feito em “Ferramentas” > “Porta” >
“COMx”.

Depois de configurar corretamente a placa e a porta de comu-
nicacao, carregue o codigo mostrado no quadro 2 em seu Arduino e
Prossiga com 0s Proximos pPassos.

ﬂ RObét|Ca modulo 2
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Quadro 2 - Codigo-fonte do Arduino (Robd)

R KKK KR KR KKK K KKK K SR KR KK K SR KR K KKK KSR KRR R K KKk oK

/* Aula 39 - Robd Wireless */
/* Programa¢ao da placa Arduino. */
/* Este programa faz seu rob6é se mover com comandos */
/* recebidos de um dispositivo conectado a sua rede */
/* wireless. Os comandos que o robd ird receber serdo: */
/* Mover para frente, mover para tras, girar no sentido */
/* horario e girar no sentido anti-horario. */

[ AR KRR KRR KKK KR KK KKK KR KR KKKk KR Kok Kook

/* Inclui a biblioteca para a comunica¢ao serial. */

#include <SoftwareSerial.h>

/* Cria o objeto espSerial especificando as portas de */
/* comunicacao. */

SoftwareSerial espSerial(2, 3);

/* Defini¢des dos pinos IN1 a IN4 da ponte H. */
/* Para controlar a velocidade dos motores, esses pinos */
/* deverao ser conectados em portas com o recurso PWM. */

#define IN1 10 // Porta PWM ~10
#define IN2 9 // Porta PWM ~9
#define IN3 6 // Porta PWM ~6
ttdefine IN4 5 // Porta PWM ~5

/* Variavel que define as poténcias dos motores (© a 255). */
int potA = 255;
int potB = 255;

/* Variavel que define as poténcias de manobra dos motores (@ a 255). */
int pot_manobra = 150;

/* Variavel que recebera os comandos do controle. */
char codigo;

/* Criando as func¢oes de controle dos motores. */
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void Frente() {

/* Motor A */
analoghWrite(IN1,
analogWrite(IN2,

/* Motor B */
analogWrite(IN3,
analogWrite(IN4,

/* Move para tras.
void Re() {

/* Motor A */
analoghWrite(IN1,
analogWrite(IN2,

/* Motor B */
analogWrite(IN3,
analoghWrite(IN4,

/* Giro no sentido
void GiroHorario()
/* Motor A */
analogWrite(IN1,
analogWrite(IN2,

/* Motor B */
analoghWrite(IN3,
analoghWrite(IN4,

/* Giro no sentido

/* Motor A */
analogWrite(IN1,
analogWrite(IN2,
/* Motor B */
analoghWrite(IN3,
analoghWrite(IN4,

/* Move para frente.

potA);
0);

potB);
0);

0);
potA);

0);

potB);

horario.

{

pot_manobra);
0);

0);
pot_manobra);

anti-horario.

void GiroAntiHorario() {

0);
pot_manobra);

pot_manobra);
0);

*/

*/

*/

*/

23 Robotica
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/* Para o chassi. */
void Pare() {

/* Motor A */

analogWrite(IN1, 0);

analogWrite(IN2, 0);

/* Motor B */

analogWrite(IN3, 0);

analogWrite(IN4, 0);
}

void setup() {
Serial.begin(9600);
espSerial.begin(9600);
/* Inicia com os motores parados. */
Pare();
delay(2000);
}

void loop() {
codigo = '0';
if (espSerial.available()) {
codigo = espSerial.read();

}

Serial.println(codigo);
switch (codigo) {
case '1':
Frente();
break;
case '2':
GiroAntiHorario();
break;
case '3':
GiroHorario();
break;
case '4':
Re();
break;
case '0':
Pare();
break;

RObét|Ca maodulo 2



AULA

9 RoboO wireless

Apos transferir o programa para o Arduino, desconecte o cabo
USB e alimente o seu robd usando a fonte chaveada 9V para realizar os
testes iniciais. Apos o teste, vocé poderad alimenta-lo através de bateria
OU a case com pilhas através do conector Jack P4 do Arduino (Reco-
menda-se duas pilhas em série do modelo 18650 por armazenar uma
quantidade de carga maior gue pilhas convencionais).

Em seguida, utilize um smartphone ou o proprio notebook para
se conectar a rede WiFi criada pelo Modulo Wireless ESPOT, utilizando
O nome e senha definidos no codigo-fonte do programa.

ApOs a conexao bem-sucedida, abra um navegador e acesse O
controle do seu robd atraves do endereco 192.168.4.1, conforme mos-
trado na figura 10. Agora é so aproveitar a diversao!

T
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Desafios

Que tal utilizar o modulo Wireless para controlar outros prototi-

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

E se...?

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

Verifigue se os Jumpers estdo nos pinos certos, se estdo na mes-
mMa coluna dos terminais dos componentes, fazendo assim as co-
nexdes;

Verifigue se os Jumpers estao ligados aos pinos corretos no Ar-
duino;

Reinicie o Modulo Wireless retirando, por alguns segundos, o pino
3,3V do Arduino e reconecte-o;

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

Certifigue-se de que a fonte de alimentacao externa utilizada te-
nha carga suficiente para manter o robd em funcionamento, se
necessario faca a substituicao.

RObét|Ca modulo 2
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3. Feedback e finalizacao

a. Confira, compartilhando seu projeto com os demais colegas, se
o0 objetivo foi alcancado.

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

c. Reflita se as seguintes situacdes ocorreram:

I. Colaboracao e cooperacao: Vocé e 0os membros de
sua equipe interagiram entre si, compartilhando ideias que
promoveram a aprendizagem e o desenvolvimento deste projeto?

ii. Pensamento Critico e Resolucao de Problemas: Vocé
conseguiu identificar os problemas, analisar informacdes e tomar
decisdes 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.
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