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o ROBO ULTRASSONICO

Introducao

Na atualidade, temos muitos modelos de robds sendo utilizados
para executar acdes simples como limpeza de casa, corredores e
grandes salas de empresas e industrias, entre outras atividades, e,
normalmente, esses robds costumam encontrar muitos obstaculos,
mas conseguem desviar deles naturalmente. Vocé sabe como eles
conseguem fazer isso?

Nesta aula, iremos descobrir, recordando o uso do Sensor de
Distancia Ultrassénico HC-SR04 ¢ desenvolver um prototipo utilizando
esse sensor para programar um robd que consiga desviar de obstaculos
de forma autdbnoma.

0o

@ Objetivos desta Aula

. Recordarousodo Sensorde Distancia UltrassonicoHC-SRO4;
. Desenvolver um prototipo de Robd Ultrassdnico;

. Programar o Robd utilizando o Sensor de Distancia
Ultrassdnico HSR - SR04 para reconhecer os obstaculos em
determinadas distancias e desvia-los.

. Estimular a criacao de novos projetos para aplicacdes de
Robds Autdnomos, sensores e suas funcionalidades.

Robotica msduo 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 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
Desenvolvidas

Pensamento critico;
Afinidade digital;
Resiliéncia;

Resolucao de problemas;
Colaboracao;
Comunicacao.

Lista de Materiais

O1 Placa Arduino Uno R3;

O1 Cabo USB;

O1 Sensor de Distancia Ultrasséonico HC-SRO4;

O1 Motor Shield L293D Driver Ponte H para Arduino;
O1 Kit Chassi 2WD Robd para Arduino;

4 Jumpers Fémea-Fémea;

O1 Bateria 9V ou compartimento com baterias;
Notebook;

Software Arduino IDE.

O1 chave de fenda peqguena;

O1 Suporte para o sensor ultrassonico (papeldo, plastico ou

fita adesiva);

Robotica msduo 2
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—
g’ Roteiro da Aula

1. Contextualizacao (1I5min):

Na atualidade, temos muitos modelos de robds sendo utilizados
para executar acdes simples, tanto em industrias, empresas, como
também nas residéncias, provavelmente, vocé ja deve ter ouvido falar
ou visto algum! Por exemplo, agueles aspiradores de pd que funcionam
sozinhos, que estamos vendo em propagandas televisivas, além de
catarem as sujeiras - po, desviam de obstaculos - figura 1, ou ainda,
0s robds cortadores de gramas - figura 2, esses também funcionam
sistematicamente da mesma forma.

....‘..‘....‘..‘.O..‘....O..‘....‘..‘..:...............OO““““.............

Figura 1 Figura 2

Cortador de Grama Aspirador

00000000000 00000000000000000000 000
0000 0000000000000 00000000000000
00 000000000000 00000000000000000 000

00 00 0000000000000 0000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000

Nas empresas, principalmente as grandes, e industrias fazem uso
de robds para realizar as limpezas de salas e corredores que seguem 0O
MesmMo Principio.

Vocé pode estar se perguntando, o que todos eles tém em
comum??

RObét|Ca modulo 2
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A resposta é simples, a maioria deles usa sensores ultrassdnicos!
Esses sensores emitem ondas sonoras de alta frequéncia, que sao
refletidas ao deparar com um obstaculo, possibilitando o robd fazer
o calculo da distancia até o obstaculo, para que entao, o robd possa
desviar e executar o trabalho com precisdo, além disso, esse sensor
colabora para que o robd possa corrigir seu trajeto.

Em nosso projeto iremos trabalhar com o Sensor de Distancia
Ultrassénico HC-SR04 - figura 3, vocé teve contato com esse modelo
de sensor nas aulas: Aula 35 - Sensor de Distancia; Aula 38 - Robd
Sumo - Estrutura; Aula 39 - Rob6é Sumoé - Programacao + treinamento
| e Aula 40 - Rob6 Sumo6 - Programacao + treinamento I, do Mddulo .

Robotica msduo 2
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Figura 3 - Sensor de Distancia Ultrassonico HC-SRO

Transmissor Ultrassonico
Emite as ondas ultrassénicas
gue serdo refletidas

pelos obstaculos.

Receptor
Identifica o eco do
sinal emitido pelo
transmissor.

Circuito de Controle
Controla o conjunto transmissor/receptor,
calcula o tempo entre a emissao e recepc¢do do sinal.

ESPECIFICACOES:
Alimentacao: 5V DC
Corrente de Operacao: 2mA
Angulo de efeito: 15°
Alcance: 2cm a 4m
Precisao: 3mm
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Relembrando como o Sensor de Distancia Ultrassonico funciona

O sensor emite ondas sonoras de frequéncia ultrassdnica e essas
ao se deparar com objetos sao refletidas na direcao do sensor. A
distancia entre o sensor e o objeto que refletiu a onda € calculada com
base no tempo entre o envio e leitura de retorno e a velocidade do som
que é praticamente constante no ar (340 m/s). Essas ondas ndo sdo
audiveis pelo ouvido humano.

O pulso ultrassdénico é ativado atraveés do pino Trig e a leitura de
volta é realizada por meio do pino Echo.

Além desse sensor, outro componente importante é o Kit Chassi
2WD Rob06 para Arduino - Figura 4, que vocé teve a oportunidade de
trabalharcomelenasaulassobre Robd Sumo, entre outroscomponentes
como o Arduino que € uma placa indispensavel em muitos projetos até
aqui estudados.

Figura 4 - Kit Chassi 2WD Robod para Arduino

ESPECIFICACOES:
Chassi em acrilico
Motores DC (3 a bv)
Rodas de Borracha
Roda Boba (Universal)
Discos de Encoder
Suporte para 4 Pilhas
Jogo de Parafusos

Robotica msduo 2
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O Kit Chassi, como vocé ja estudou em outras aulas, serve de
base para a construcao do robd. Possui uma estrutura de acrilico com
furos para que sejam acoplados equipamentos e pecas com parafusos,
além de trés rodas, sendo duas de borracha e uma universal, para
realizar giros; um suporte para inserir as pilhas e dois motores DC para
movimentar as rodas.

Agora gue vocé reviu 0s componentes essenciais para o robd
ultrassdnico, vamos para a montagem e programacao!

2. Montagem e Programacao (60min):

Antes de iniciarmos a montagem do robd ultrassdnico, certifique
de que o kit chassi 2WD esteja corretamente montado, ou seja, 0s mo-
tores e as rodas fixados a estrutura de acrilico. Caso precise montar ou
fazer alguns ajustes, vocé podera consultar o guia de montagem do
chassi 2WD através do link abaixo:

Manual de montagem do kit chassi 2WD

RObét|Ca modulo 2
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Agora, estamos prontos para dar inicio a montagem do robd ul-
trassonico. Comece encaixando a placa Motor Shield L293D sobre a
placa Arduino UNO R3, cuidando para o correto encaixe dos pinos,
conforme a Figura 5.

Figura 5: Encaixe da placa Motor Shield L293D sobre o Arduino

fritzing
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Fixe os quatro fios dos motores nos bornes M2 e M3 da Motor
Shield (Figura 6), neste momento, a ordem dos fios nao e importante,
mais adiante, quando estiver testando seu robd e o motor nao girar no
sentido desejado, vocé devera fazer a inversao do par de fios no borne
do referente motor.

Figura 6: Fixacao dos fios dos motores a Placa Motor Shield L293D

I-|_

DC 3-kV

fritzing

Agora, faremos a ligacdo do Sensor Ultrassonico, antes disso,
fixe-o na parte frontal do robd, com os alto-falantes voltados para
frente, para isso, vocé podera utilizar como suporte: papelao, plastico,
fita adesiva ou até mesmo com cola guente.

Uma vez fixado, faremos a conexao entre o sensor e a placa Motor
Shield utilizando 4 Jumpers Fémea-Fémea. Nesta conexao, utilizaremos
0S pinos de servos 1 e 2 da Motor Shield, uma vez que necessitamos
para esta conexao de duas portas digitais, uma porta GND e uma porta
5V.

Conecte os 4 Jumpers da seguinte forma: pino GND do sensor a
um pino com sinal de menos(-) da Motor Shield, pino Vcc do sensor a

‘ﬂ RObétlca maodulo 2
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um pino com sinal de mais (+) da Motor Shield, pino Trig do sensor ao
pino “s do servo 1” na Motor Shield e o pino Echo do sensor ao pino s
do servo 2” da Motor Shield, conforme mostrado na Figura 7.

Figura 7: Fixacao do Sensor Ultrassonico a Motor Shield L293D

tor Shield v2.3 2 ste
E 4 DC

ST

fritzing
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Utilizando uma bateria 9V com o clipe da bateria ou uma case
de 4 pilhas com plugue P4, conecte na entrada de energia do Arduino,
como indicado na Figura 8.

Sugestao:
Entre o plugue P4 e a bateria, vocé

| 25
podera conectar uma pequena chave = ‘
_3

interruptora para facilitar o ligamento e Js

desligamento de seu robd.
Figura 8: Fixacao da bateria ao rob6 autébnomo

DC 3-kV

AAA Battery g
AAA Battery i
i Aaaneg vvv VJ
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Finalizada a montagem dos componentes eletronicos, o proximo
Passo € programar o Arduino para controlar os movimentos do robd
ultrassoénico.

Agora, vamos programar!

Com os componentes eletrénicos montados, vamos programar
Nnosso robd, por codificacao.

Linguagem de programacao por codigo

Para esta programacao sao necessarias as bibliotecas “AFMotor.h”
e “Ultrasonic.h” instaladas no Software Arduino IDE. Na Aula 05 -
Softwares Arduino IDE e mBlock vocé encontrara orientacdes sobre
como realizar a instalacao de bibliotecas.

Uma vezinstalada as bibliotecas, inicie a programacao conectando
a placa Arduino Uno ao computador, através de um cabo USB, para gue
OCOrra a comunicacao entre a placa microcontroladora e o software
Arduino IDE.

No software IDE, crie um sketch e lembre-se de selecionar a porta
gue o computador atribuiu ao Arduino; entdo, escreva ou copie e cole
o codigo-fonte de programacao, conforme apresentado no quadro 1.

Robotica msduo 2
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Atencao!

Ao copiar o codigo diretamente do pdf,
evite quebra da pagina (e consequentemente
erros na compilacao), copiando o coédigo por
partes.

Quadro 1 - Cédigo-fonte da programacao na linguagem do Arduino (Wiring)

#include <AFMotor.h>

#include <Ultrasonic.h>

int pino Trig = 10;
int pino Echo = 9;
int potencia = 200;

AF DCMotor Motor Esquerda (3);
AF DCMotor Motor Direita(2);

Ultrasonic Sensor (pino Trig, pino Echo);

int distancia;

RObétlca modulo 2
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void setup () {

Motor Esquerda.run (RELEASE) ;
Motor Direita.run (RELEASE);

delay (3000);

void frente(int potencia)

{
Motor Esquerda.setSpeed(potencia);
Motor Direita.setSpeed(potencia);
Motor Esquerda.run (FORWARD) ;
Motor Direita.run (FORWARD) ;

void manobra (int potencia)

{

Motor Esquerda.setSpeed(potencia * 0.6);
Motor Direita.setSpeed(potencia * 0.6);
Motor Esquerda.run (RELEASE) ;

Motor Direita.run (RELEASE);

delay (500);

Motor Esquerda.run (FORWARD) ;

Motor Direita.run (BACKWARD) ;

delay (1000);

Motor Esquerda.run (RELEASE) ;

Motor Direita.run (RELEASE) ;

delay (500);

Robotica msduo 2
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void loop () {

distancia = Sensor.read():;

if (distancia <= 40)

manobra (potencia) ;

else

frente (potencia) ;

Com o codigo-fonte inserido no Arduino IDE, compile o programa
pressionando o botdo Verificar para examinar se nao ha erros de sintaxe.
Estando o codigo correto, pressione o botado Carregar para realizar a
transferéncia do programa para o Arduino.

Apos a transferéncia do programa para o Arduino, o robd aguarda
3 segundos para iniciar o seu movimento. O sensor ultrassdnico estara
sempre determinando a distancia de objetos ou paredes a sua frente
enguanto ele segue em frente. Quando a distancia for menor ou igual a
40 centimetros, o robd para o movimento, realiza a manobra e, entao,
retoma seu movimento para frente. Esta sequéncia sera repetida
infinitamente até que o robd seja desligado.

RObétlca modulo 2
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Desafio:

Que tal acoplar o sensor ultrassdnico sobre um suporte fixado a
um micro servo e, quando o robd se deparar a um obstaculo, ele possa
“olhar” para os dois lados e tomar a decisao da direcdo menos obstru-
[da para seguir?

E se...?

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

a. Confira se a Motor Shield foi conectada corretamente
sobre a placa Arduino.

b. Verifiqgue se os motores estdo conectados nas mesmas
portas da Motor Shield (M2 e M3) gque foram utilizadas na
programacao.

c. Verifique se os sensores estdo conectados corretamente
nos pinos da Motor Shield que foram utilizadas na programacao.

d. Certifigue se os cabos dos motores ndo estdo invertidos
nos bournes da Motor Shield.

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

8 Robotica medu2
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3. Feedback e Finalizacao (15min):

a. Confira, compartilhando 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 ultrassoénico.

c. Reflita se as seguintes situacdes ocorreram:

i. Colaboracao e Cooperacdo: 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 Resolucao de Problemas: vocé
conseguiu identificar os problemas, analisar informacdes e tomar
decisdes de modo a contribuir para o projeto desenvolvido?

d. Reunatodos os componentes utilizados nesta aula e os organize
novamente, junto aos demais, no kit de robodtica.

¢

N
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@ Videotutorial

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

PARANA Aus 10

~~_Médulo 2

' ¥ v
J 1
| = ( -

ax

Robé6 Ultrassonico

https://rebrand.ly/alOrobotica2

Acesse, também, pelo QRCode:

& Robodtica meduo2
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