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Robdtica

Introducao

Na jornada incrivel pela Robdtica, nos inspiramos, desenvolvemos e aprimoramaos
projetos. Nas Aulas 26 e 27 — PalmaBot [Parte | e Il], desenvolvemos um robd capaz
de interagir com o ambiente através da deteccao de palmas, utilizando um Arduino Uno,
ponte H L298N e um sensor de som sobre o chassi 2WD.

Com o desenvolvimento da programacao do robd até a montagem fisica e os primei-
ros testes, tivemos mais um exemplo que explora a Robdtica como uma ferramenta para
criar soluc6es inovadoras, aprimorando projetos e permitindo novas formas de aplicacao
e controle. A interacdo do PalmaBot com o ambiente, neste caso atravées do som, é fun-
damental para a autonomia do robé.
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Objetivos desta aula
+ Promover exibicao de recursos atribuidos ao robd com interagdo por som.

Robdtica

* Percorrer labirinto ou utilizando palmas para guiar o robo.

Lista de materiais ]
+ Notebook ou computador;

« 1 Arduino Uno; N 0
+ Kit chassi 2WD;

* Ponte H L298N,

+ Sensor de som; .

* Jumpers,

+ Fonte de alimentacao/bateria.
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Roteiro da aula

1. Contextualizacao

No desenvolvimento do projeto PalmaBot, os sensores sao apresentados como 0s
meios pelos quais o robd percebe o ambiente, coletando informacfes que permitem a
tomada de decis6es. Neste projeto, o foco inicial € no sentido da audicao e criamos fun-
cOes especificas para controle de movimento e deteccao de palmas pelo sensor de som.

e Funcdes de movimento:

o moverFrente(): move o robd para frente.
moverRe(): move o robd para tras.
moverDireita(): gira o robo para a direita.
moverEsquerda(): gira o robd para a esquerda.
pararRobo() para o robd.

© O O O

e Funcdes de controle:
o iniciarEscuta(): inicia 0 modo de escuta ap6s detectar a primeira palma.
o contarPalmas(): conta o nimero de palmas detectadas, utilizando de-
bounce para evitar contagens duplicadas.
o executarMovimento(): executa acbes com base na contagem de pal-
mas, chamando as funcdes de movimento correspondentes.

No decorrer da programacao, aplicamos a funcao millis() destacando-a como es-
sencial para o controle de tempo sem bloquear a execucdo do programa e, pelos testes
iniciais na Ultima aula, verificamos a resposta do rob6 aos comandos de palmas para, se
necessario, ajustar a sensibilidade do sensor no ambiente em que ele se movimentara.

Que tal conferir o desempenho do seu robd percorrendo um labirinto? Nesta aula,
desafiamos vocé e seus colegas a colocarem seus robds em uma disputa emocionante!
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Robodtica

Figura 1— Modelo de labirinto
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Fonte: Seed/DTI/CTE.

O modelo de labirinto, disponivel em PDF para impressao, possui2 mx2 me
é uma inspiragao — voce e seus colegas podem tambéem criar seus proprios labirintos para

disputas incriveis!
O labirinto pode ser construido com materiais simples e de baixo custo, como pa-

peldo, madeira, cartolina ou outros materiais reciclados. A escolha do material dependera
da disponibilidade e do nivel de dificuldade desejado para o desafio — por exemplo, fazer
com gue o PalmaBot percorra o labirinto no menor tempo possivel, utilizando apenas os
comandos de palma para controlar seus movimentos.
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https://drive.google.com/file/d/14au70F_Haw0GASwbRhDQQi-DHdVO_6mf/view?usp=sharing
https://drive.google.com/file/d/14au70F_Haw0GASwbRhDQQi-DHdVO_6mf/view?usp=sharing
https://drive.google.com/file/d/14au70F_Haw0GASwbRhDQQi-DHdVO_6mf/view?usp=sharing
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O design de cada labirinto pode apresentar um percurso com diferentes niveis de
dificuldade. Isso pode incluir:

Robodtica

e Trechos curvos que exigem precisao nos movimentos do robd.

e Passagens com largura limitada, desafiando a capacidade do robd de se manter
no caminho correto.

e [Espacos maiores que permitem ao robd executar movimentos mais amplos e
rapidos.

O nivel de dificuldade do labirinto pode ser ajustado de acordo com o nivel de
habilidade dos estudantes: para iniciantes, um labirinto mais simples, com menos curvas
e corredores largos, pode ser mais adequado; para estudantes mais experientes, um labi-
rinto complexo, com multiplos caminhos e obstaculos, pode ser um desafio maior.

Inspire-se!

Maze Generator € uma ferramenta online gra-
tuita que permite criar labirintos personaliza-
dos de maneira rapida e facil. Conforme a
definicdo de parametros, a ferramenta gera
labirintos automaticamente com diferentes ta-
manhos, complexidades e estilos.

Os labirintos gerados pelo Maze Generator
sdo chamados de labirintos “perfeitos” por
possuirem exatamente uma solugcédo e sem se-
coes isoladas. O labirinto gerado € exibido na
tela para inspirar a criacdo do seu labirinto para o PalmaBot e vocé também
pode redefinir seus parametros e baixar a imagem como um arquivo PDF, SVG
ou PNG, conforme instrucoes do site para a geracao.

Essa ferramenta pode ser Util para o projeto, pois permite criar labirintos perso-
nalizados para testar o rob6 de maneira pratica. Vocé e seus colegas podem
desenhar labirintos diferentes e comparar o desempenho do robé em cada um
deles.
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https://www.mazegenerator.net
https://www.mazegenerator.net
https://www.mazegenerator.net/Help.aspx
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Na construcao do labirinto, considere
também as dimensoes, que devem ser
adequadas ao tamanho do PalmaBot, per-
mitindo que ele se mova livremente sem fi-
car preso. E importante considerar a largura
dos corredores e a altura das paredes para
evitar dificuldades excessivas, lembrando
gue a montagem do labirinto deve ser fei-
ta de forma que as paredes figuem firmes
e estaveis, evitando que o robd as derrube
acidentalmente.

Defina também as regras! A principal e
mais importante: os rob6s devem ser con-
trolados por palmas, sem intervencdo ma-
nual durante o percurso. Considere, com
seus colegas, a possibilidade de definir um
tempo limite para conclusao do labirinto ou
mesmo penalidades que podem ser aplica-
das por erros de percurso ou por tocar as
paredes do labirinto.

Antes do desafio, € importante testar
o labirinto com PalmaBot para garantir que

Robodtica
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O percurso seja viavel e que o robd consiga
completar o trajeto. Isso permite identificar
possiveis problemas e fazer ajustes no de-
sign do labirinto e nas proprias regras, se
necessario!

Para avaliar o desempenho dos robos,
voce e seus colegas podem considerar o
tempo que cada equipe leva para comple-
tar o labirinto. Vocés também podem focar
no numero de palmas utilizadas para com-
pletar o labirinto e na precisdao dos movi-
mentos, avaliando a capacidade do robo
de seguir o percurso sem tocar nas paredes
ou sair do caminho definido, e até a criativi-
dade nas solucdes implementadas.

Para deixar a avaliacdo mais emocio-
nante, penalidades podem ser aplicadas
por cada erro de percurso ou toque nas
paredes e, analisando os erros detectados,
estimule a criatividade e eficiéncia das mo-
dificac6es no codigo para melhorar o de-
sempenho do robd no labirinto.

MODELOS DE COMPETICAO

Competicao por tempo cedora.,

A equipe que completar o labirinto no menor tempo € a ven-

Atribuir pontos para cada etapa do percurso completada

Competicéo por pontos

vencedora.

COm sucesso e subtrair pontos por erros ou penalidades. A
equipe com a maior pontuacao ao final do tempo limite € a

Combinar tempo e pontos, onde o tempo € o critério princi-
pal, mas pontos extras sdo concedidos por preciséo e inova-
céo.

Competicédo mista
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E importante definir regras claras e transparentes antes do inicio da competicio para
garantir que todas as equipes compreendam os critérios de avaliacdo e as expectativas.
Além disso, o desafio deve promover a criatividade, o trabalho em equipe e a resolu¢ao

de problemas, incentivando os alunos a aplicarem os conhecimentos adquiridos nas Aulas

26 ¢ 27 - PalmaBot [Partes | e Il].
Encare essa jornada e aproveite 0 momento com seus colegas e seu PalmaBot!

Figura 2 - Representacdo do PalmaBot

Fonte: Seed/DTI/CTE.
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Desafio:

Robodtica

Que tal criar diferentes niveis de dificuldade no labirinto para desafiar as equipes e
permitir que mostrem suas habilidades em diferentes cenarios?

Experimentando mais o robd controlado por palmas percorrendo o labirinto, que tal
modificar o codigo para adicionar novas funcionalidades, como diferentes sequéncias de
palmas para diferentes movimentos? Como vimos, o controle por palmas é um recurso
fascinante que pode ser aplicado em variados projetos, tanto criativos quanto praticos, e
mostra a diversidade de aplicac6es da Robdtica.

Que tal também propor as equipes a obtencdo de bonus por completar o percurso
utilizando funcionalidades extras implementadas no cddigo, como desvio de obstaculos
com sensores adicionais para auxiliar na navegacdo do labirinto e ampliar o desempenho
do robd durante o percurso?

Que tal colocar também seu PalmaBot para desviar de obstaculos?
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2. Feedback e finalizacao

O projeto PalmaBot oferece uma excelente oportunidade para explorarmos os con-
ceitos de robdtica, programacao e interacdo com o ambiente. A combinacdo de progra-

macao detalhada, montagem pratica e testes, como vimos nas Aulas 26 e 27, permite um
aprendizado pratico e a reflexao sobre as aplicacGes e o potencial da robdtica na socieda-
de. As questBes levantadas sobre controle autbnomo versus controle remoto estimulam o
pensamento critico e a busca por soluces inovadoras, promovendo também momentos
ludicos, como o desafio de percorrer um labirinto, o qual promove a criatividade, o tra-
balho em equipe e a resolu¢ao de problemas. Como foi a experiéncia, as dificuldades e o
aprendizado durante a jornada?

Para finalizar, as equipes podem incluir uma apresentacao sobre as estratégias utiliza-
das, os desafios encontrados e as solucdes implementadas para melhorar o desempenho
do robd, apresentando também um relatério técnico detalhando o processo de desenvol-
vimento, as escolhas de design e as otimizacdes realizadas.

A documentacao de projetos é essencial tanto para o registro quanto para o compar-
tilhamento e aprimoramento futuro e vocé e seus colegas podem, cada vez mais, promo-
ver outros desafios e visualizar novas aplicacdes aos projetos da Robdtica.

Parabéns por seguirem na jornadal



https://www.arduino.cc/reference/pt/
https://www.arduino.cc/reference/pt/
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Os materiais, aulas e projetos da “Robética Parand”, foram produzidos pela Coor-
denacdo de Tecnologias Educacionais (CTE), da Diretoria de Tecnologia e Inovagéo
(DTI), da Secretaria de Estado da Educagdo do Parand (SEED), com o obijetivo de
subsidiar as préticas docentes com os estudantes por meio da Robética.

Este material foi produzido para uso diddtico-pedagédgico exclusivo em sala de aula.
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