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@ Introducao

Essa apostila foi desenvolvida pela e destina-se aos makers
iniciantes que querem aprender robdtica de forma pratica e divertida! Aqui vocé
vali aprender como construir projetos de robética utilizando os materiais

disponiveis no . Sera apresentado qual a funcao dos
principais componentes, conceitos de eletronica e elétrica, possiveis projetos e
como montar um , um
, um e um

O € ideal para os makers que estdo pensando em
desenvolver algum veiculo ou robé com Arduino, pois inclui um chassi que
acompanha , um : para controlar
motores, e varios outros itens comuns nos projetos de

robodtica, a sua imaginacao sera o limite para os projetos que este Kit € capaz de
oferecer !!!

KIT ARDUINO

Vocé pode adquirir esse Kit
I
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@ Conceitos Importantes

Antes de iniciarmos nNOSSOS projetos € necessario
conhecermos alguns conceitos que serdo utilizados ao
decorrer desta apostila.

O Arduino € uma plataforma eletrénica de cédigo aberto desenvolvido na Itélia
gue une hardware e software simples para uso. As placas Arduino conseguem
ler e transformar em gracas a um embutido.
Dessa forma, através de codigos € possivel dizer a sua placa o que ela deve
fazer. Por ser uma plataforma de cédigo aberto, qualquer pessoa pode modificar,
melhorar e personalizar, utilizando o mesmo hardware do Arduino, porém nao é
permitido utilizar o nome Arduino e nem a logo.
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Ta.... mas o que é uma
Entrada e uma Saida ?

De forma resumida as entradas sao por exemplo apertar
um botao, quando ele € acionado é enviado um sinal
para o microcontroldor do Arduino que pode ativar algo,
como por exemplo um LED ou um motor.

o 0
-
[ ]
J4 as saidas sdo exatamente o que € ativado pelo
Arduino, como um LED, motor, buzzer, entre outros.

Microcontroladores

Os microcontroladores sao uma juncdo de Software e
Hardware que através da programacdo conseguimos
controla-los para desempenhar tarefas. Ele € um tipo
especial de circuito integrado, visto que conseguimos
programar os microcontroladores para realizar tarefas
especificas. Em breve vamos descobrir diversas coisas
que podemos fazer utilizando esses
microcontroladores. O microcontrolador utilizado no
Arduino Uno R3, o qual utilizaremos é o ATmega 328.

ATmega

Os ATmegas sao microcontroladores desenvolvidos
pela empresa Atmel.
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Em nossos projetos vamos utilizar a placa Arduino Uno, esse modelo é o mais
conhecido e mais utilizado por pessoas que guerem ingressar ho mundo da

e . Ele possui 14 e 6 delas podem ser
utilizadas como saida (controle de dispositivos variando a intensidade).
Além disso, possui um microcontrolador ATmega328 que possui 32 KB de
memoria, que é suficiente para desenvolver diversos projetos.

Se 0 Arduino Uno for alimentado com uma tensao
abaixo de 7V, tensao de funcionamento da placa, pode
ficar instavel e se for alimentada com tensdo acima de

, 0 regulador de tenséo da placa pode superaqguecer
e acabar danificando o Arduino.
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Sinais Digitais

Acabamos de conhecer mais sobre o Arduino Uno,
como visto anteriormente esse modelo possui 14
portas digitais, mas afinal, vocé sabe o que € um Sinal
Digital ?

O Sinal Digital possui uma quantidade limitada, O
geralmente é representado por dois niveis (Alto ou

Baixo). Assim €& definido para instantes de tempo e o Q
conjunto de valores que podem assumir é limitada.

Podemos usar como exemplos de Saidas Digitais:

 Lampadas; ‘
e Buzinas;:
« Ventiladores. *

Observe que todos esses equipamentos estdo ou ligados ou desligados, ndo ha
uma variacao continua.

E também existem as Entradas Digitais, por
exemplo:

e Chaves seletoras:
e Fins de Curso:;

e Botdes.



https://www.arduinoomega.com/arduino-uno-r3?utm_campaign=robo-book
https://www.arduinoomega.com/chave-gangorra-com-2-terminais?utm_campaign=robo-book
https://www.arduinoomega.com/chave-fim-de-curso-haste-longa?utm_campaign=robo-book
https://www.arduinoomega.com/chave-botao-pbs-29?utm_campaign=robo-book
https://www.arduinoomega.com/

Além de portas digitais, o Arduino também possui . O
€ um sinal que pode assumir infinitos valores em um intervalo de
tempo. Exemplos de sao:

Para simplificar, pense no interruptor e um dimmer de uma lampada...

Ou o interruptor esta e a lampada esta ou esta e
a lampada , Ndo existe outro estado. Dessa forma o interruptor é
considerado um Sinal Digital.

Ja o dimmer controla a intensidade da lampada, girando o potencidmetro
conseguimos regular a intensidade de brilho. Esse é considerado o sinal
analogico, pois existem infinitos valores.
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PWM

Outro conceito que aparecera muito em nossos projetos € o PWM, que significa
Pulse Width Modulation, traduzindo para o portugués fica Modulacdo por
Largura de Pulso. Ele nada mais é que uma técnica desenvolvida para obter
resultados analogicos por meios digitais. Essa técnica consiste na geracédo de
uma onda quadrada em uma frequéncia muita alta em que pode ser controlada a
percentagem do tempo em que a onda permanece em nivel logico alto. Esse
tempo € chamado de Duty Cycle e sua alteracdo provoca mudanca no valor
médio da onda, indo desde 0V (0% de Duty Cycle) a 5V (100% de Duty Cycle) no
caso do Arduino. Vamos utilizar o PWM para controlar a velocidade dos motores
do nosso robd.

ON

10% Duty Cycle

OFF —

ON

50% Duty Cycle

OFF —

ON

90% Duty Cycle

OFF —

Tensao Elétrica

Também conhecida como Diferenca de Potencial, a tensao é a
grandeza que mede a diferenca de potencial elétrico entre dois
pontos. E a forca necessaria para mover os elétrons e criar assim
uma corrente elétrica. O equipamento utilizado para medir a
tensédo é conhecido como voltimetro, no Sistema Internacional
a unidade de medida é Volts, onde o simbolo é V.
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A tensdo pode ser ou . Na continua ela ndo muda de
polaridade com o passar do tempo, ja na alternada é ao contrario, ou seja, muda
de polaridade com o passar do tempo.

- Tenséao (volts)
Tenséo (volts) -

e
Continua 5= ol

1EDI

A nao muda de polaridade com o passar do
tempo. A tensdo das pilhas sao continuas.

Ja a tensao a polaridade sera alternada de
acordo com a frequéncia, no caso de uma tomada no
Brasil, a frequéncia normal é de 60Hz, o que quer dizer
gue a polaridade desta tensao vai alternar 60 vezes por
segundo.
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Formulas

Podemos calcular a Tensao Elétrica utilizando a Lei de Ohm, onde a tensao é
igual a resisténcia vezes a corrente elétrica.

Assim, temos a seguinte féormula:

Tensao = Resisténcia x Corrente

OBS: U =Tensao
Resumindo:jJU =R x | R = Resisténcia
I = Corrente

Também é possivel calcular a tensdo se caso soubermos o valor da Corrente e

da Poténcia elétrica, onde tensdo elétrica é igual a poténcia dividida pela
corrente.

Assim, temos a seguinte férmula:

Tensao = Poténcia
Corrente

Resumindo;‘u =P OBS: U= TenAséc.)
- P = Poténcia
| I = Corrente

OBS: O termo Voltagem apesar de ser muito falado ndo existe, é apenas um
termo popular.
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A € um fendbmeno fisico onde ocorre o0 movimento de cargas
elétricas, como os elétrons, que acontece no interior de diferentes materiais em
razao da aplicacdo de uma diferenca de potencial elétrico. A corrente elétrica é
uma grandeza escalar, sua unidade de medida de acordo com o Sistema
Internacional de Unidades, é o , cujo simbolo é A. Essa unidade mede o
modulo da carga elétrica que atravessa a seccao transversal de um condutor a
cada segundo e por isso também pode ser escrita como
, onde o simbolo é

Assim como a , existem dois tipos de corrente, a
(CA)ea (CC)

Nao tem variacao ao longo do
tempo e se mantém praticamente constante, 0s
elétrons sdo forcados a deslocar-se em sentido
unico. Esse tipo de corrente € comum em
dispositivos que utilizam baixas tensdes, como
eletrbnicos em geral.

A corrente alternada varia ao
longo do tempo. Nesse tipo de corrente, uma rapida
inversdo de polaridade do potencial elétrico faz co
gue os elétrons se desloquem em vai e vem emr
de uma posicdo fixa. Corrente elétrica alter
utilizada principalmente em motores elétricos e-r
transmissao de eletricidade, a corrente que che
nossas casas € uma corrente elétrica alter
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Formulas

Para se saber qual a intensidade da Corrente Elétrica em um condutor, é
possivel utilizar a equacao de carga elétrica pelo tempo.
Assim, temos a seguinte férmula:

Intensidade de Corrente = Carga elétrica

Intervalo de tempo
Resumindodl = Q OBS: Q= Carga elétrica
1T = At = Intervalo de tempo
At I = Corrente

Utilizando a Tensao Elétrica e a Resisténcia também é possivel calcularmos a
corrente, onde corrente € igual tenséo elétrica dividido pela resisténcia.

Assim, temos a seguinte féormula:

Corrente = Tensao
Resisténcia

OBS: U =Tensao
R = Resisténcia
| = Corrente

Resumindo:

T |C
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Portas do Arduino Uno

Bem, agora que ja conhecemos 0s principais conceitos que vao ser utilizados,
vamos conhecer um pouco mais sobre o modelo de Arduino que utilizaremos.

@ DR R A A [ AT

L A i 5 P B
®

Como ja sabemos, o0 modelo Uno possui 14 Portas Digitais que podem ser
utilizadas como Entradas ou Saidas, sendo assim, podemos comandar 14
dispositivos! As Portas Digitais vdo do numero 0 ao 13. Os numeros que
possuem o simbolo ~ sdo as que podem ser utilizadas como Portas PWM. Sao
essas: 3, 5, 6, 9, 10 e 11. E valido lembrar que as portas PWM também
funcionam como portas digitais.

Portas Analégicas

Os pinos A0 a A5 sao as Portas Analogicas e servem exclusivamente para a
entrada de dados e s&o na maioria das vezes utilizadas para a comunicagcao com

sensores.
@ (P e

(



https://www.arduinoomega.com/arduino-uno-r3?utm_campaign=robo-book
https://www.arduinoomega.com/

Portas para alimentacao

Essas séo as portas destinadas para fornecer energia a circuitos e componentes
externos.

Vin: A porta Vin fornece a mesma tensdo que é recebida pelo pino de
alimentacao externo.

GND: E o terra que funciona como o negativo para todos os circuitos e
dispositivos externos. O GND é comum a todas as portas, ou seja, ele é
compartilhado, diferente das portas digitais.

5V: Porta que fornece 5 volts para a alimentacao de dispositivos externos.

3,3V: Porta que fornece 3,3 volts para a alimentacéo de dispositivos externos.

OBS: Os pinos que ndo possuem identificacdo nao estdo conectados a nada,
entdo nao devem ser utilizados.
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Outras portas

o AN A ddddd

- ; e
N
- P FEEEF  FEFEEFEF

RESET: Podemos utilizar esse pino para resetar o Arduino.

IOREF: Fornece a referéncia de tensdo com que o Arduino esta operando.

@ JEPE N e

AT LR =12/

AREF: Este € o conversor analogico-digital (ADC) de referéncia de tenséao. Pode
ser usado em vez da referéncia padrao de 5V para a extremidade superior do
espectro analdgico.

RX: Receiver
TX: Transmitter

Séo as portas utilizadas pelo Arduino para fazer a Comunicacao Serial. Vocé
pode utilizar essas portas como portas digitais normais, porém € melhor evitar !!
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» Botao para Resetar o Arduino.

 Porta USB, é usada para K

conectar o Arduino no

computador e enviar as
programacodes para o
processador, permite a
conexao com a serial e também
serve para a alimentacéo da
placa.

(=T ]
-
t

DIGITAL (PWM -~

Este € o0 pino de Alimentacao Externa da
placa, que é utilizado quando o Arduino
nao estd usando a porta USB conectada
ao computador. A tensdo para alimentacéao
deve ser entre 7 a 12V para evitarmos
problemas.
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@ Controlando Motores

Finalmente chegamos em nosso primeiro projeto, nele, nés ? @@ ?
vamos controlar dois utilizando uma — 1
para entendermos o funcionamento do movimento do nosso famn)
robd, mas antes € preciso conhecer um pouco mais sobre _ III L
0S componentes que serao utilizados. @ E'
Na maioria dos projetos de € necessario o uso de

(corrente continua) para realizar algum tipo de movimento. Grande parte desses

sao cargas indutivas que necessitam de uma quantidade de corrente
superior a que as portas do Arduino conseguem fornecer, desse modo, néo se
deve ligar um motor que precisa de uma nas portas
digitais do Arduino, pois ele pode queimar a porta e danificar a placa. Para
solucionar a questdo da alta corrente é necessario o uso dos . A

nada mais € que . Este circuito € uma o6tima solucéo por
ser capaz de acionar simultaneamente dois motores controlando ndo apenas
seus sentidos, como também as suas velocidades. Além do seu uso ser simples
no Arduino.
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Vantagens de usar I

7

O circuito integrado L298N é muito utilizado para controlar
motores. Uma das vantagens do uso deste circuito € o menor
espaco ocupado, a baixa complexidade do circuito e o fato de ele
ja possuir dois circuitos H, podendo assim, controlar dois motores.
Outra vantagem do L298N é a resposta a sinais de PWM. Se
forem utilizados sinais de PWM, é possivel regular a tensdo de
saida, e dessa forma regular a velocidade dos motores.

Conhecendo o funcionamento...

MOTOR A

o 0 oSI=—

EMA IN1 IN2 IN3 INS ENB

VCC GND 5V ENTRADA

ATIVA MA ATIVA MB

Motor A e Motor B: Borne para conexao dos motores DC

VCC: Bornes responsaveis pela alimentacdo dos motores

MOTOR B

GND: E o GND da placa, que devera ser o mesmo GND do Arduino. Por isso, é

importante interligar os GNDs sempre com fios.
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Em casos de ndo haver fonte de alimentagcdo com mais de 6V podemos alimentar
a placa com 5V por esta porta.

e Sao 0s pinos responsaveis pelo controle PWM dos motores
A e B. Se estiver com jumper, ndo havera controle de velocidade.

e Séo utilizados para controlar o sentido dos motores.

E o Jumper responsavel por regular a alimentacdo da , Caso 0
jumper esteja conectado, a alimentacdo deve ser de 6 a . Se 0 jumper esta
desconectado, é preciso utilizar a porta que fornece do Arduino, porém é
necessario se atentar a do motor utilizado e a :

Para o , € necessario acionar os pinos da seguinte
maneira:
Horario High (5V) | Low (GND)
Anti Horario | Low (GND) | High (5V)
Freio Low (GND) | Low (GND)
Freio High (5V) | High (5V)

A mesma forma se aplica para o motor B, e
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Motores DC

Um Motor DC é um motor que converte a energia elétrica de Corrente
Continua em energia mecanica. Eles sdo motores que possuem imas
permanentes ou entdo tém campo e armadura, neste caso ndo possuem imas
permanentes. Os motores de corrente continua sdo muito usados e possuem
diversas aplicagdes como por exemplo, brinquedos, eletrodomésticos, maquinas
industriais, veiculos elétricos, entre outros.

Jumper

Os Jumpers nada mais séo do que condutores para ligar um ponto a outro.
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Soldando Motores

E importante saber que os Motores DC ndo vem com os fios soldados. Desse

modo, é necessario soldar os fios flexiveis nos motores e para iSSoO € preciso
utilizar um ferro de solda e estanho.

Caso vocé seja menor de idade, peca ajuda a um

adulto para a realizacdo da solda dos fios nos
motores !!
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C] ¢
(&) BE:

Agora gue vimos todos os componentes que utilizaremos, vamos a montagem.
Para que os motores girem no , € necessario ligar ambos da
mesma maneira, dessa forma temos:

OuUT1
(4
ouT4 J
OouT3
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Para conseguirmos controlar nossos motores, € necessario ligar os pinos que 0s
controlam nas portas digitais do Arduino, através da , hossa placa
enviara as instrucoes para a

Desse modo, temos:

Porta 6
Porta 5
Porta 4
Porta 3

Os pinos e nao vao ser
utilizados agora, ndo vamos controlar a
velocidade do motor nesse momento,
somente o sentido de rotagao !!
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Alimentacao do circuito

Para alimentarmos nossa Ponte H corretamente, vamos utilizar uma bateria de
9V, ligar o negativo no GND e o positivo no VCC.

MANTER JUMPER

|-I
pC 3-LV

OBS: E necessario conectar o jumper, ja que ndo vamos utilizar o 5V do

Arduino.

Atencao: N&o se esqueca de conectar o negativo do

Arduino na Ponte H como pode ser visto na imagem

abaixo. o

- Q\ ceETRONCAOMEGA
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Também existem outras formas para alimentarmos nossa , Caso VOocé
possua uma fonte de alimentacédo de no minimo 7 e no maximo é possivel
alimentar o Arduino e utilizar a porta para alimentar a

A porta fornece a mesma tenséao que é recebida pelo pino de
alimentacao externo, ou seja, se a fonte for de 9V, a saida no pino sera 9V,
por iSso € necessario manter o jumper conectado.

Nossos suportam de 3 a 6 volts, porém eles
corretamente se usarmos a porta que fornece , dessa forma, nao
€ recomendado 0 uso da porta para esses motores.
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Alem das fontes de alimentacdo, podemos utilizar a propria bateria para
alimentacdo do Arduino e a Ponte H, basta utilizar o adaptador, pluga-lo no
pino de alimentacao externa do Arduino e utilizar o pino Vin para alimentacao da

Ponte H da mesma maneira que a fonte. Confira a a montagem na pratica
abaixo:

OBS: Em todos os exemplos de alimentacdo, o Jumper Ativa 5V deve estar
conectado !!

Programacao

Agora chegou a hora de programarmos nosso Arduino, para iSso € necessarios
instalarmos a IDE do Arduino, Clique Aqui para baixar. Caso tenha duvidas,
siga 0 passo a passo abaixo.

020,
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Instalando a IDE do Arduino

Acesse o site oficial do Arduino Clicando aqui.

PROFESSIONAL EDUCATION STORE Qs Aurcli fi. e B SIGH IN

HARDWARE SOFTWARE cLoup DOCUMENTATION = COMMUNITY = BLOG ABOUT

Where you see the
beach, we see your
garden alive

i This summer don't let your plants
wilt! Design and control your smart

BUY AN ARDUINO - Minia
X i ,- : garden through the Arduino loT
‘ : = | Check it out now Save up to 30% ® Help

Cligue em Software.

HARDWARE SOFTWARE cLouD DOCUMENTATION + COMMUNITY = BLOG ABOUT
Downloads
DOWNLOAD OPTIONS
Arduino IDE 1.8.15 Windows win 7 and newer
Windows zie

The open-source Arduino Software (IDE) makes it easy to write code Windows 8pp Win21or10 | Get =

and wpload it to the board. This software can be used with any
Arduino board.

Refer to the Getting Started page for Installaticn instructions.

SOURCE CODE
Active development of the Arduino software is hosted by GitHub.
See the instructions for building the code, Latest release source
codle archives are avallable here. The archives are PGP-signed so
they can be verified using this gpg key.

Aqui é onde vamos fazer o Download da IDE do Arduino. Selecione qual
sistema operacional vocé utiliza.

Caso possua Windows 7 ou uma versao superior, selecione a primeira
opcao: Windows Win 7 and newer.

- Q\ ceETRONCAOMEGA
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ARE SOFTWARE CLOUD DOCUMENTATION COMMUNITY = BLOG

Support the Arduino IDE Se quiser, vocé pode fazer uma

Since the release 1.x release in March 2015, the Arduino IDE has ~ .
been downloaded 53.359.212 times — impressive! Help its doagao para aj Udar 0
i ke desenvolvimento da Arduino IDE.
$3 | | $5 || $10 | | $25 | | 350 | | Other Caso contrério, basta clicar em Just

Download e o programa comecara a

JUST DOWNLOAD CONTRIBUTE & DOWNLOAD balxar

—. 0

ApoOs o Download do instalador da IDE terminar, clique duas
vezes sobre o icone gerado para abri-lo.

l?_gl Arduine Setup: License Agreement — X

Please review the license agreement before installing Arduino. If you
o accept all terms of the agreement, dick I Agree,

:ENLJ LESSER. GEMERAL PUBLIC LICEMSE ~
Version 3, 29 June 2007
Copyright (C) 2007 Free Software Foundation, Inc. <http://fsf.oral=

Everyone is permitted to copy and distribute verbatim copies of this license
document, but changing it is not allowed.

This version of the GMU Lesser General Public License incorporates the terms
and conditions of version 3 of the GMU General Public License, supplemented

by the additional permissions listed below. v

Cancel | Mullsaft Install Systemn 3.0

Cliqgue em | Agree.
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@ Arduine Setup: Installation Options — ™

Check the components you want to install and unchedk the components
o you don't want to install. Click Mext to continue,

Select companents to install:

Install USB driver Selecione todas as caixas e
Create Start Menu shortout
Create Desktop shortout C|ique em Next.

Associate .ino files

Space required: 554, 2MB

Cancel | Mullsoft Install Swstem 3.0 < Back |I Mext = I

@I Arduino Setup: Installation Folder — *

Setup will install Arduino in the following folder. To install in a different
5.2 folder, dick Browse and select another folder. Clid: Install to start the

installation.
Destination Folder Escolha o local onde a IDE vai ser
{ _ Browse..._ | instalada em seu computador e
clique em Install. A instalacao
comecara.

Space required: 554, 2MB
Space available: 265.8GE

Cancel | Mullsoft Install System v3.0 < Back |

@ Arduine Setup: Completed —

Completed
EE———

Cancel | Mullsoft Install Swstem w3.0 = Back |

Quando a instalacao for concluida clique em Close.

Pronto, agora é so programar! Abra a IDE do Arduino e digite o codigo abaixo ou
baixe o codigo clicando aqui!
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/l declarando as portas onde os motores estao conectado

IN1 = 6;
IN2 = 5;
IN3 = 4;
IN4 = 3;

setup()
{
//Definindo moto
pinMode(IN1, OUTPUT);
pinMode(IN2, OUTPUT);
pinMode(IN3, OUTPUT);
pinMode(IN4, OUTPUT);

}
loop()

//comando para girar o Motor A no sentido horario
//OBS: Lembre da tabela da I

digitalWrite(IN1, );
digitalWrite(IN2, );
delay(2000); // espera 2 segundos

/[ Comando para freiar o motor A
digitalWrite(IN1, );
digitalWrite(IN2, );
delay(1000); // espera 1 segundo

//[Comando para girar 0 motor B no sentido horario
digitalWrite(IN3, );

digitalWrite(IN4, );

delay(2000); // delay de 2 segundos
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/[ Comanda para freiar o Motor B

digitalWrite(IN3, HIGH);
digitalWrite(IN4, HIGH);
delay(1000); // delay de 1 segundo

//[Comando para girar o Motor A no sentido anti-horario
digitalWrite(IN1, LOW);

digitalWrite(IN2, HIGH);
delay(2000); // delay de 2 segundos

//[Comando para freiar o motor A

digitalWrite(IN1, HIGH);
digitalWrite(IN2, HIGH);
delay(1000); // delay de 1 segundo

//[Comando para girar o motor B no sentido anti-horario

digitalWrite(IN3, LOW);
digitalWrite(IN4, HIGH);
delay(2000); // delay de 2 segundos

/IFreia motor B

digitalWrite(IN3, HIGH);
digitalWrite(IN4, HIGH);
delay(1000); //delay de 1 segundo
}

Se vocé quer baixar essa a programacao, Clique Aqui!

Quer ver o funcionamento na pratica ?? Clique aqui e acesse !!
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‘ Sensor de Estacionamento

Nesse proximo projeto, vamos conhecer outros componentes importantes para
construirmos nosso , vamos conhecer a fundo o e
desenvolver um projeto semelhante aos sensores de estacionamento utilizados
nos carros.

Vamos conhecer os componentes:

A funcdo desse sensor € com grande precisdo. Seu
funcionamento € semelhante ao sonar dos morcegos, tem como principio de
funcionamento a emissdo de uma onda sonora de alta frequéncia. O objeto a ser
detectado resulta em um eco, que é convertido em sinais elétricos. A deteccao
do eco depende da intensidade e da distancia entre o objeto e o sensor. E a
partir disso que sabemos se 0 objeto esta dentro dos parametros estabelecidos,

ou se estd no local para o sensor identificd-lo. Esse sensor tem diversas

aplicagcdes, como por exemplo:
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O Sensor de Distancia Ultrassénico HC-SR04 é capaz de medir distancias de
2cm a 4m com oOtima precisdo. Este médulo possui um circuito pronto com
emissor e receptor acoplados e 4 pinos (VCC, Trigger, ECHO, GND) para
realizar a medicao.

Para comecar a medicdo € necessario alimentar o médulo e colocar o pino
Trigger em nivel alto por mais de 10s. Assim 0 sensor emitird uma onda sonora
gue ao encontrar um obstaculo rebatera de volta em direcdo ao médulo, sendo
gue o neste tempo de emissao e recebimento do sinal o pino ECHO ficara em
nivel alto. Logo o célculo da distancia pode ser feito de acordo com o tempo em
gque o pino ECHO permaneceu em nivel alto apds o pino Trigger ter sido
colocado em nivel alto.

Calculo: Distancia =|[Tempo ECHO em nivel alto * Velocidade do Som]
2

Protoboard

Nada mais é do que uma placa com furos e conexdes condutoras utilizada para
a montagem de prototipos e projetos que estao na fase inicial. A vantagem de se
utilizar uma Protoboard € que podemos montar os componentes direto nela,
assim eliminamos a necessidade de utilizar a solda.
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O € um diodo emissor de luz, ele € um componente capaz de emitir luz
visivel transformando a energia elétrica em energia luminosa.

A maior perna do LED é a parte

H e a menor Negativa !!
. : Positivo
. : Negativo

sao dispositivos muito utilizados para controlar a passagem de

corrente elétrica em circuitos elétricos por meio do , que converte
em
Vamos utilizar ele pois se ligarmos um direto no 5 fornecido pelo

Arduino, ele ira I
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Como saber qual a resisténcia
correta ??

Existe uma formula para saber qual a resisténcia deve ser utilizada em um
LED.

Mas antes € preciso saber qual € a Tensao e a Corrente de cada LED.

LEDs
Cordo LED Tensao em Volts (V) Corrente em Miliamperes (mA)
Amarelo 1,8-2,0V 20 mA
Laranja 1,8-2,0V 20 mA
Verde 2,0-2,5V 20 mA
Branco 2,5-3,0V 20 mA

Calculos

Para se calcular o resistor adequado para o LED utilizaremos a seguinte
féormula:

Resisténcia do LED =|Tensao de Alimentacéo - Tensdo do LED
Corrente do LED

OBS: O valor do resistor pode ser acima do resultado, porém nunca abaixo, por
exemplo, se o valor for igual a 150 Q, podemos usar um resistor de valor mais
alto, como 200 Q, ou até mesmo 1KQ, que sdo 1000 Q.

OBS: O simbolo Q significa Ohms, que € a nossa unidade de resisténcia
elétrica.
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O € um componente para adicionar efeitos sonoros em projetos
eletronicos como por exemplo, alarmes, sistemas de sinalizacdo, jogos,
brinquedos, etc. O contém um circuito oscilador embutido,
dessa forma basta vocé energizar 0 componente para que 0 mesmo comece a
emitir som.

i

b

A maior perna do Buzzer é positiva.

Agora que conhecemos 0sS componentes, vamos iniciar a montagem do nosso
circuito, lembrando que esse projeto funcionarda semelhante a um sensor de
estacionamento.
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Alimentando o Circuito

O primeiro passo para montarmos nNOSSO circuito € alimentar a nossa
Protoboard com os pinos 5V e GND do Arduino.

R R R KR

DIGITAL (PWM=] & =

OO WO __ g

T -
womms  ARDUINO

LEDs e Resistores

Agora, vamos colocar nossos LEDs e os Resistores na Protoboard.
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+
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x
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Lembrando: A maior perna do LED é o positivo e a menor o negativo !!

OBS: Nao faz diferenca se conectarmos 0s resistores no positivo ou negativo
dos LEDs, caso conectado no negativo, basta ligar o positivo do LED no 5V, o
resistor no negativo e na porta digital.
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Vamos conectar 0s gue estao no positivo dos nas
do Arduino.
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Assim temos:

Porta 2
LED Amarelo: Porta 3
Porta 4

Conecte o Sensor Ultrassonico na e ligue o pino nos e o0
pino no negativo.
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Conectando no Arduino

Conecte o Sensor Ultrassonico na Protoboard e ligue o pino VCC nos 5V e o
pino GND no negativo.

Dessa forma temos:

Trig: Porta 5
Echo: Porta 6

Conectando Buzzer

Por fim, vamos adicionar nosso Buzzer ao circuito para termos efeitos sonoros.
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Positivo: Porta 7
Negativo: GND

OBS: A maior perna do Buzzer é positiva.

Montagem na Pratica
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incluindo Biblioteca

Para conseguirmos programar nosso sensor, € necessario adicionarmos a
biblioteca “Ultrasonic.h”, vocé pode baixa-la Clicando Aqui.

Para Adicionar a biblioteca no Arduino, siga o passo a passo abaixo:

(o] sketch_jun23a | Arduino 1.8.15
Arquive Editarl Sketch IFerramentas Ajuda

Verificar/ Compilar Ctrl+R
Carregar Ctrl+U
sketch_jun2? Carregar usando programador  Ctrl+Shift+U
void setup Exportar Bindrio compilado Ctrl+Alt+5
[/ put v

Mostrar a pagina do Sketch Ctrl+ K

} Incluir Biblioteca fit
Gerenciar Bibliotecas...  Ctrl+Shift+|

Adicionar Arquivo...

void loop() { Adicionar biblicteca ZIP
ff put your main code here, to run repeated

Arduine biblictecas
} Bridge

EEPROM

Esplora

Ethernet

Firmata

G5M

HID

1- Abra a IDE do Arduino
2- Cligue em Sketch
3- Selecione Incluir Biblioteca

4- Cliqgue em Adicionar Biblioteca.zip
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@ Selecione um arquive zip ou uma pasta que contenha a biblicteca que quer adicionar

Pesquisar em: | Area de Trabaho ~| ¥ E-

b,
Wil &)
==
Itens Recentes

Area de Trab

PRI
8 z
Eﬂ. CO e o Y]

Este Comput...

Nome do arquive: | Uitrasonic-master. zip

Arquives do tipe: | Arquives ZIP ou pastas e Cancelar

Selecione o arquivo .zip e clique em abrir.

Pronto, a biblioteca necesséaria ja esté instalada.

Programacao

Lembrando que nosso projeto funcionard semelhante aos sensores de
estacionamento utilizados nos carros. A programacéo que utilizaremos esta logo
abaixo.

Se vocé quer baixar a programacéao, Clique Aqui.
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#include "Ultrasonic.h" // Esse comando é para incluir a biblioteca no programa

Ultrasonic ultrasonic (8,9); // séo as portas do sensor, Trigger na porta 5 e Echo
na porta 6

// declarando os LEDs e o Buzzer e suas portas onde estdo conectados
ledVerde = 2;
ledAmarelo = 3;
ledVermelho =4;
buzzer = 5;

/| Variaveis de controle

microsec = 0;
distanciaCM = 0O;

setup() {
Serial.begin(9600); // iniciando o monitor serial na velocidade 9600
I/ Declarando os LEDs e o Buzzer com saidas
pinMode(ledVerde, );
pinMode(ledAmarelo, );

pinMode(ledVermelho, ;
pinMode(buzzer, );

loop() {

// lendo o sensor
microsec = ultrasonic.timing();
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// convertendo a distancia para centimetros
distanciaCM = ultrasonic.convert(microsec,
ledDistancia();

/I mostrar a distancia no monitor serial
t(distanciaCM);

/[ 'unidade de medida
(" cm”);
(500);
void ledDistancia() {
/Il se inicia com todos os LEDs apagados
(ledVerde,LOW);

(ledAmarelo,LOW);
(ledvVermelho,LOW);

/I Se a distancia for menor ou igual a 30cm e maior ou igual 20

If (distanciaCM <=30 and distanciaCM >= 20) {
(ledVerde,HIGH); // LED Verde liga
/l Se a distancia for menor ou igual a 20 cm e maior ou igual 10
If (distanciaCM <=20 and distanciaCM >= 10) {

(ledAmarelo,HIGH); // LED amarelo acende
(buzzer, 2500, 100); // buzzer comeca a emitir som
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Il se a distancia for menor que 10cm

If (distanciaCM < 10) {
digitalWrite(ledVermelho, ); I/ LED Vermelho acende
tone (buzzer, 2500, 1000); // Buzzer emite som mais intenso
}
}

Baixe o codigo do projeto

Quer ver o funcionamento na pratica ??
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@ Robo Autonomo

Agora que conhecemos 0S componentes necessarios para se
construir um robd, vamos iniciar nossos

Neste primeiro projeto vamos desenvolver um
gue desvia de objetos, sera utilizado todos os componentes que

ja conhecemos, como o , a , 0S

0 ea Vocé pode comprar amn
0 com o qual é possivel montar todos os kits . .
dessa apostila! ¢ e

KIT ARDUINO

O primeiro passo é montar o , VOCé pode seguir o de
montagem que vem no

O Kit acompanha um suporte para pilhas, como nosso robé consome
bastante energia, ndo € recomendado utilizar pilhas, e o , ira
ocupar certo espaco, assim sendo, é sugerido que nao coloque o suporte.
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Ligacao dos Motores

Lembre-se que os fios dos motores devem estar ligados iguais, na mesma
ordem, para que rob6 ande no sentido correto.
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Conecte 0 0 da no pino do Arduino e o no do
Arduino.
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Ligacoes no Arduino

O préximo passo € realizar as conexdes dos pinos da Ponte H no Arduino.
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DC 3-kV

DC 3-kV

Desse modo temos:

ENA: Porta 10
ENB: Porta 11

IN1: Porta 7
IN2: Porta 6
IN3: Porta 5
IN4: Porta 4
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Inserindo a Protoboard

Retire a protecdo do adesivo e cole a Protoboard na parte da frente do chassi.
Vamos utiliza-la para conectar nosso Sensor Ultrassonico.

Conectando o Sensor
Ultrassonico

Vamos conectar o Sensor Ultrassonico na Protoboard e realizar as ligacdes no
Arduino.
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ooooooooooooooooooooooooo

1- Primeiro, vamos alimentar a Protoboard com o GND e os 5V do Arduino.

2- Conecte o pino VCC do Sensor no 5V da Protoboard e o pino GND no GND
da Protoboard.

3- Conecte o Pino Trig na Porta 3 do Arduino.

4- Conecte o Pino Echo na Porta 2 do Arduino.

Alimentacao do Circuito

Vamos utilizar uma bateria de 9V, o adaptador e a chave
on/off.
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L298N

Serd necessario realizar um do e
decapar as duas pontas.

QVcLeTroN
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Agora, é necessario encaixar os fios decapados na chave.

Para que ndo ocorra dos fios escaparem, é recomendando soldar os fios na
chave !!

Lembre-se, se vocé for menor de idade, peca ajuda a
um adulto para a realizac&o da solda !
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Programacao
Por fim, vamos iniciar a programacao do nosso robo !!!

#include <Ultrasonic.h>; /[ incluindo a biblioteca para o Sensor Ultrassonico

#define TRIGGER_PIN 3 // Pino Trigger do sensor na porta 3
#define ECHO_PIN 2 // Pino Trigger do sensor na porta 2

Ultrasonic ultrasonic(TRIGGER_PIN, ECHO_PIN);

// definindo as portas onde estdo conectados os motores

#define IN1 7 //Pinos motor A (Direita)
#define IN2 6 //Pinos motor A (Direita)
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IN4 4 //Pinos motor B (Esquerda)

ENA 10 //Pino velocidade motor A (Enable A)
ENB 11 //Pino velocidade motor B (Enable B)

0

/IDefinindo os motores como saidas

pinMode(IN1, ); //Saida para motor A
pinMode(IN2, ; [[Saida para motor A
pinMode(IN3, ); //Saida para motor B
pinMode(IN4, ); //Saida para motor B
pinMode(ENA, ); //Controle velocidade motor A
pinMode(ENB, ); //Controle velocidade motor B

/I Velocidade dos motores, caso note que seu robd estd muito lento, altere os
valores.

analogWrite(ENA,120); //Controle PWM do motor A (0 a 255)

analogWrite(ENB,120); //Controle PWM do motor B (0 a 255)
delay(1000); // Aguarda 1 segundo antes de iniciar

}

() // loop principal

//Rob0 inicia andando para frente

robo_frente();

dist_cm = distancia(); // Declara variavel que armazena a distancia do
obstaculo
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if (dist_cm < 20) // distancia menor que 20cm ?

{

decisao();

}

(100);

float distancia() //funcédo que mede a distancia em cm

{

float cmMsec; //declara a variavel tipo float cmMsec
//Associa a variavel tipo long microsec o tempo em microsegundos

long microsec = ultrasonic. 0;

// funcéo da biblioteca para converter a distancia em cm e associa-la a cmMsec

cmMsec = ultrasonic.convert(microsec, :CM);
return(cmMsec); // retorna o valor em cm para a funcéo delay(10);
(10);

void robo_frente() // funcéo para mover o robé para frente lembre-se da tabela
da Ponte H

(IN1,HIGH):
(IN2,LOW):;
(IN3,HIGH);
(IN4,LOW):;



https://www.arduinoomega.com/

void robo_esquerda() //funcdo para mover o rob6 para esquerda
{

digitalWrite(IN1,HIGH);

digitalWrite(IN2,LOW);

digitalWrite(IN3,LOW);

digitalWrite(IN4,HIGH);

}

void robo_parado() //funcdo para parar o robo

digitalWrite(IN1,LOW);
digitalWrite(IN2,LOW);
digitalWrite(IN3,LOW);
digitalWrite(IN4,LOW);

}

void decisao() //funcao para decidir a acéo do robo
{
robo_parado();
delay(500);
robo_esquerdal);
//lesse tempo precisa ser avaliado para que o robd vire por volta de 90 graus
delay(400);
robo_parado();
delay(500);

Baixe o codigo do projeto Clicando Aqui
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Possiveis Problemas

1- O rob0 nao anda ou esta muito lento

Esse problema acontece por conta da bateria. Nosso rob6 consome muita
energia e as baterias comuns nao suportam muito tempo, é aconselhavel
utilizar baterias recarregaveis e fontes de 9V para realizacéo dos testes.

Caso a bateria seja nova e o robd continuar lento, modifique o codigo na
seguinte parte:

(ENA,120);
(ENB,120);

Escolha uma valor entre 0 a 255 e teste.

2- O rob6 anda, mas comeca a rodar e nao para

Esse problema também é causado pela bateria.

OBS: Para evitar outros tipos de problemas, siga o passo a passo para montar o
circuito !!
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’ Robo com Bluetooth

Vamos realizar uma pequena alteragdo no nosso projeto

anterior e transformar nosso em um
utilizando

nosso Smartphone.

Mas antes, € importante conhecer o

gue vamos utilizar !!!

O _é feito para comunicacdo sem fio em pequeno
alcance, capaz de enviar dados para outro dispositivo via Bluetooth com
seguranca e agilidade. Ele trabalha apenas como , OU seja, apenas recebe
informacaoes.

Com esse modulo é possivel controlar servos, motores, LEDs e outras diversas
aplicacdes !!
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Vamos realizar pequenas alteracbes no nosso circuito anterior, primeiro vamos
remover o sensor ultrassonico e adicionar nosso Modulo Bluetooth.
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Antes de conectarmos nosso moédulo no Arduino, € importante saber que apesar
dele aceitar 5V para sua alimentacdo, o modulo opera com a
, € 0 Arduino fornece em suas portas 5V.

Assim, & necessario fazermos um . Para isso vamos utilizar
dois . dessa forma a tensao ficard em 2,5V.

s O pino do Modulo deve estar
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conectado nos , 0 pino
no , 0 pino na porta e
..... o T 0 pino deve estar conectado a dois
ROttt | A R cisiocs ce 10 ¢ na porta TXD do
O el [ e e e Arduino.
R AR R SRR AR SRR RRET. : um dos resistores deve estar no
it | | ) B ai da
VCC -
GND ----
“Innnn” TXD ----

RXD ----
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Extra...

Vamos conectar dois LEDs para simularmos um farol no nosso robé.
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 As menores pernas dos LEDs sdo negativas, devem ser conectadas no
GND da Protoboard.

e As pernas positivas devem ser conectadas aos resistores de 1KQ e nas
portas 3 e 4 do Arduino.
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Circuito Completo
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Programacao

Antes de enviar a programacao para o Arduino,
desconecte 0s Pinos RXD e TXD do Arduino !!!

O cabo USB utiliza as mesmas portas para enviar a '
programacao, caso elas estejam conectadas ao sensor, o
nao sera possivel enviar o codigo.

// Definicdo dos pinos de saida para os dois motores e 0os LEDs

#define IN1 7
#define IN2 6
#define IN3 5
#define IN4 4
int ledl = 2;
int led2 = 3;

//Definindo pinos para o controle de velocidade dos motores

#define ENA 10
#define ENB 11

void setup() {

(9600); // inicia a porta serial, configura a taxa de dados para 9600

bps

/I Declarando os motores e os LEDs como Saidas
(IN1,OUTPUT);
(led1,OUTPUT);
(led2,OUTPUT);
(IN2,OUTPUT);
(IN3,OUTPUT);
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pinMode(IN4,O0UTPUT);
pinMode(ENA,OUTPUT);
pinMode(ENB,OUTPUT);

I/l Velocidade dos Motores, Caso esteja muito lento ou muito rapido altere os
nameros entre 0 a 255

analogWrite(ENA,110);
analogWrite(ENB,110);

}

char cha;
void 01

If (Serial.available() > 0) {
cha = Serial.read();
delay(2);

// Movimenta para frente

if(cha == "F"){
digitalWrite(IN1,HIGH);
digitalWrite(IN2,LOW);

digitalWrite(IN3,HIGH);
digitalWrite(IN4,LOW);

//Movimenta para tras

if(cha == 'B){
digitalWrite(IN1,LOW);
digitalWrite(IN2,HIGH);
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digitalWrite(IN3,LOW);
digitalWrite(IN4,HIGH);
}

//movimenta para direita

if(cha =="R"{

digitalWrite(IN1,LOW);
digitalWrite(IN2,HIGH);,
digitalWrite(IN3,HIGH);
digitalWrite(IN4,LOW);

//movimenta para esquerda
if(cha =="L"){

digitalWrite(IN1,HIGH);
digitalWrite(IN2,LOW);
digitalWrite(IN3,LOW);
digitalWrite(IN4,HIGH);

//ISem movimento

if(cha =="'0"){
digitalWrite(IN1,LOW);
digitalWrite(IN2,LOW);

digitalWrite(IN3,LOW);
digitalWrite(IN4,LOW);
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// Liga os LEDs

(cha =="3"({

digitalWrite(led1,HIGH);
digitalWrite(led2,HIGH);

}

//[Desliga LEDs
(cha =="4"{

digitalWrite(led1,LOW);
digitalWrite(led2,LOW);

Baixe o cédigo do projeto Clicando Aqui

Se conectando...

Para conseguirmos controlar nosso robd, vamos
precisar de um smartphone Android.

Se conectando...

Ative o Bluetooth do celular e procure na
lista 0 nome HC-06,



https://github.com/arduinoomega/arduino-projetos-robotica-apostila/blob/main/Robo_Controlado_por_Bluetooth.ino
https://drive.google.com/u/2/uc?id=1EtdlkXqzZ6hbGN_j7gviX5IIZOrNePBs&export=download
https://www.arduinoomega.com/

Dispositivos disponiveis

LD HC-06

Ao clicar sobre o nome HC-06 é necessario inserir uma senha para parear o
celular com o modulo.

A senha é 1234

OBS: Caso essa senha nao funcione tente 0000.

Pedido de pareamento Bluetooth

Insira o PIN para parear com HC-06 (tente
0000 ou 1234).

PIN
|

Cligue em Parear e pronto !! Agora nosso modulo ja esta pareado com nosso
celular.

Baixando o Aplicativo

Para controlar nosso robd é necessario baixar
o aplicativo Arduino Bluetooth Controller na
Play Store.



https://play.google.com/store/apps/details?id=com.giumig.apps.bluetoothserialmonitor&hl=pt_BR&gl=US
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Arduino bluetooth

Eo
controller
4,1% L
2 mil avaliacoes 8,0 MB Classificacdo Liv

Abra o aplicativo e permita

Permitir que o app Arduino bluetooth contro...
acesse a localizagao deste dispositivo?

Este app pode querer acessar sua localizacao
o tempo todo, mesmo quando néo estiver em
uso. Permita o acesso nas configuracoes.

Durante o uso do app
Apenas esta vez
Negar
Clique sobre o0 nome na lista, escolha a opcéo

Note que ha uma luz piscando no médulo

(0

Connectin

Controller mode
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Se a luz do modulo parou de piscar significa que a conexao foi realizada com
sucesso. Agora so falta configurar os botdes !!

Configurando os Botoes
Clique sobre a engrenagem.

HC-06 e )

SELECT START

Setup the joystick buttons with your
own commands to send

<

N

SELEC

B
o I
mE
A.
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note que nao a nada registrado nos botbes, vamos realizar a de
acordo com nossa

Esquerda:
Frente:
Direita:

Tras:

Quadrado - Liga LED
Triangulo - Desliga LED

X - Para Robd

Nao se esqueca de I

Agora nosso rob0 esta pronto, € soO clicar nos botdes

desejados !l ‘\V
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Possiveis Problemas

1- O rob0 nao anda ou esta muito lento

Esse problema acontece por conta da bateria. Nosso rob6 consome muita
energia e as baterias comuns nao suportam muito tempo, é aconselhavel
utilizar baterias recarregaveis e fontes de 9V para realizacéo dos testes.

Caso a bateria seja nova e o rob6 continuar lento, modifique o codigo na
seguinte parte:

(ENA,110);
(ENB,110);

Escolha uma valor entre 0 a 255 e teste.

2- O robo s6 obedece um comando

Esse problema também é causado pela bateria, para resolve-lo troque a bateria
ou altere a programacéo como foi mostrado acima.

OBS: Para evitar outros tipos de problemas, siga 0 passo a passo para montar o
circuito !!

OBS: E recomendado utilizar bateria recarregaveis, fontes para realizagdo dos
testes e até mesmo carregadores portateis. Nosso rob6 consome muita
energia e as baterias convencionais costumam nao durar muito tempo .
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@ Braco Robotico

Agora chegamos em nossos dois ultimos projetos,
primeiro vamos fazer um braco robotico controlado por
Joystick e depois pelo celular através do nosso
Maddulo Bluetooth.

Kit Braco Roboético 3D

Se vocé deseja ter um braco robdtico de maior qualidade, nés temos um Kit com
um braco feito com impressao 3D.

O Braco Robético 3D trata-se de um braco mecanico desenvolvido para
aplicacdo em projetos que trabalham com automacao de robés, proporcionando
maiores possibilidades de movimentos e desenvolvimento de tarefas.

Por ser desenvolvido com tecnologia de impressao 3D, possui um material
resistente e design arrojado.

3D JOYSTICK @-

¥ Brago Robético 30
¥ Arduing Uno R3

¥ Cabo USE

¥ Protoboard 400

¥ Jumpers MM Se VOCé quer aquIrIr esse

¥ Parafusos

¥ Porcas Kit’ mue Aqu_i

¥ Micro Serve 9g SG90
¥ Joystick Analdgico



https://www.eletronicaomega.com/kit-braco-robotico-3d-bluetooth
https://www.arduinoomega.com/modulo-joystick-analogico-para-arduino?utm_campaign=robo-book
https://www.eletronicaomega.com/kit-braco-robotico-3d-bluetooth
https://www.eletronicaomega.com/kit-braco-robotico-3d-bluetooth
https://www.arduinoomega.com/

Servo Motor

Os servos motores sao dispositivos eletromecanicos utilizados para
movimentar com precisao determinados objetos, permitindo-o girar em angulos
ou distancias especificas, com garantia do posicionamento e velocidade.

Ele nada mais € que um motor elétrico rotativo acoplado a um sensor que passa
a condicdo de seu posicionamento, permitindo o controle preciso da velocidade,
aceleracdo e da posicao angular.

O servo motor que utilizaremos € o Micro Servo 9g_SG90, ele possui alta
qgualidade e é excelente para nossos projetos de robética com Arduino.

Modulo Joystick

Este Joystick Arduino 3 Eixos tem seu principio de funcionamento através do
controle de 2 potencidmetros e um botdo. Duas das entradas dos potencidmetros
referem-se aos eixos X e Y, sendo que o botdo quando pressionado refere-se ao
eixo Z. Logo este Joystick contém o total de trés interfaces de entradas que s&o
utilizadas para conectar ao eixo X, Y e Z.



https://www.arduinoomega.com/micro-servo-9g-sg90-towerpro?utm_campaign=robo-book
https://www.arduinoomega.com/modulo-joystick-analogico-para-arduino?utm_campaign=robo-book
https://www.arduinoomega.com/

Este modelo com menos pinos torna-se uma o6tima opcao para projetos com
Arduino pois evita muitas conexdes, podendo ser usado como mouse, controle
de robds, games, joystick ps2 e projetos em geral.

A pode ser diretamente conectada a uma fonte DC
para converter sua tensao para a saida em e em 5V, tendo a opcéo de
saida USB. Essas tensdes sdo as mais comuns e usada por diversos
componentes. Isto permite um fornecimento ideal para projetos dos mais
variados, devido a sua estrutura feita para encaixar em um



https://www.arduinoomega.com/fonte-ajustavel-para-protoboard?utm_campaign=robo-book
https://www.arduinoomega.com/protoboard-400-pontos
https://www.arduinoomega.com/

Circuito

@ Conectando os Joysticks

fL amauaora ©
HShEaNang
£ 3 7 7
%
- %
TX - B

rymm Arduing”

Alimente o GND e o0 VCC dos joysticks com os 5V e 0 GND da protoboard !!

Joystick Esquerdo Joystick Direto

VRX ---- Al VRX ---- A2
VRY ---- AO VRY ---- A3
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1
= DIGITAL (PUN=~)
- (X*)-
TX .

rxmm Arduino”

Conecte os fio preto no e o vermelho no da protoboard, porém
nao conecte ao 5V do Arduino, vamos utilizar uma

Motor Garra:

(Vo) (o] @l S[-AVETox:To

Motor Avanco:

Motor Giro (base):
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@ Alimentacao dos Motores

Conecte o jumper em
5V, vamos utilizar a
energia da Fonte
para os motores.

Conecte o0 pino
da fonte aqui !

Conecte o jumper
em OFF, vamos
utilizar a energia
do Arduino para
0s joysticks .

E importante conectarmos o GND do Arduino com o GND da fonte para o circuito
funcionar corretamente, por isso temos um fio interligando os negativos ao lado
da fonte ajustavel. Para evitar problemas na montagem, siga o esquema acima !

Lembre-se: O Arduino deve ser alimentado via cabo USB no computador.
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/[ Para usar a biblioteca VarSpeedServo
#include "VarSpeedServo.h"

// Definicdo dos objetos servos do braco roboético
VarSpeedServo servol; //Base

VarSpeedServo servo2; //[Extensao
VarSpeedServo servo3; //Altura

VarSpeedServo servo4; //Garra

/I Definicdo das entradas analdgicas do Joytick

/Il Joystick Esquerdo

potpinl = AO;//VRy
potpin2 = Al;//VRXx

/Il Joystick Direito

potpin3 = A2;//VRx
potpind = A3;//VRy

/I Variaveis

vall;
val2;
val3;
val4;
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/[ Valores iniciais de posicao de cada servo

static int s1 = 70;
static int s2 = 110;
static int s3 = 100;
static int s4 = 80;

void setup()
{

9600); /I Inicia a porta serial, configura a taxa de dados para
9600bps

/l Anexa o objeto servo ao pino

servol. (9); //Base, pino digital 9
servo2. (6); /[Extensao, pino digital 6
servoa3. (5); /[Altura, pino digital 5
servo4. (3); //Garra, pino digital 3

/l Move todo o brago para posicao inicial

servol. (70); //Base
servo2. (110); //Extenséo
servo3. (100); //Altura
servo4. (80); //Garra

}

void loop()
{

/[ Controle da base do braco

vall = (potpinl); // Lé o valor do pino analogico especificado
(AOVRYy, joystick Esquerdo)
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/I Para direita

(vall < 100)

{
sl=sl-2;
(s1<=10)

{
sl =10;

}

servol.write(sl); // Posicdo em graus para o0 servo

delay(50); // Espera 50 milessegundos

/[ Para esquerda

(vall > 900)
{

sl =sl1+2;//soma
(s1>=170)

{
sl =170;

}

servol.write(sl);

delay(50);
}

I/l Controle da extensé&o do braco

val2 = analogRead(potpin2);
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/|l Para tras

if (val2 > 900)
{
S2=S82-2;
if (s2 <=10)
{
s2 =10;
}

servo2.write(s2);

delay(50);
}

/| Para frente

if (val2 < 100)
{

S2 =82 + 2;
if (s2 >=170)
{

s2 =170;
}

servo2.write(s2);

delay(50);
}

/[ Controle da altura do braco
/[Abaixar o braco

val3 = analogRead(potpin3);
if (val3 < 100)

{
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s3=s83-2;

(s3 <=10)
{
s3 =10;
}
servo3.write(s3);
delay(50);

}

/[Levantar o braco
(val3 > 900)
{
s3 =s3 + 2;
(s3 >=170)
{
s3 =170;
}
servo3.write(s3);
delay(50);

}

/I Controle da garra do braco
val4 = analogRead(potpin4);
/[ Abrir a garra

(vald4 < 100)
{

sS4 =s584-2;

if (s4 <= 80)

{

s4 = 80;

}
servo4.write(s4);
delay(50);
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I/l Fechar a garra
if (val4 > 900)
{

s4 =s4 + 2,

if (s4 >=130)
{

s4 = 130;
}
servo4.write(s4);
delay(50);

}

/l Exibe os valores analogicos na tela

Serial.print(vall);
Serial.print(" : ");
Serial.print(val2);
Serial.print(" : ");
Serial.print(val3);
Serial.print(" : ");
Serial.prini(vald);
Serial.printin();

}

Baixe o cbdigo do projeto Clicando Aqui

Controlando Pelo Celular

Vamos utilizar nosso moédulo HC-06 para controlar o
braco robotico pelo celular via Bluetooth, para isso é
necessario remover os joysticks e colocar o modulo.



https://drive.google.com/file/d/1EtdlkXqzZ6hbGN_j7gviX5IIZOrNePBs/view
https://drive.google.com/file/d/1EtdlkXqzZ6hbGN_j7gviX5IIZOrNePBs/view
https://github.com/arduinoomega/arduino-projetos-robotica-apostila/blob/main/Braco_Robotico_Com_Joystick.ino
https://drive.google.com/u/2/uc?id=1EtdlkXqzZ6hbGN_j7gviX5IIZOrNePBs&export=download
https://www.arduinoomega.com/
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Vamos utilizar os e 0 GND da que vem do Arduino para
alimentarmos nosso I

O mobdulo opera em 3.3V, por isso é necessario fazer um
utilizando os resistores de

TXD ---
RXD ---
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Circuito na pratica
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<Servo.h>// Ativa a biblioteca do Servo
Servo garra, elevar, avancar, base; // nome dos servos
comando; // Variavel que recebe o comando vindo do aplicativo

Ot

garra.attach(3); // Anexar o motor 01 ao pino 03 (GARRA)
elevar.attach(5); // Anexar o motor 02 ao pino 05 (ELEVACAQ)
avancar.attach(6); // Anexar o motor 03 ao pino 06 (AVANCO)
base.attach(9); // Anexar o motor 04 ao pino 09 (GIRO)

// Setup da conexao serial USB com o computador
Serial.begin(9600);
/[ Posicao inicial do Brago

poslinicial();

}
1

(Serial.available() >= 0 ){
comando = Serial.read(); /Dado recebido do Aplicativo

//Se o comando for '1', , 0 brago avanca

(comando =="1")({
elevar.write(45);
delay(10);
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avancar. (130);
(10);
garra. (30);
(10);

/l Se o comando for '2', o bracgo levanta

If (comando == "2"){
elevar. (120);
(10);
avancar. (60);
(10);
garra. (0); /[Escreve no servo o valor da posicao
(10);
}
/l Se o comando for a letra 'D', de direita, o braco vira para direita
if (comando == 'D") base. (0);

/l Se o comando for a letra 'E', de esquerda, o0 braco vira para esquerda
If (comando =="E') base. (180);

/l Se o comando for a letra 'l', de inicio, o braco vai para posicéo inicial
If (comando =="I') poslInicial();

}

}

//[Funcéo que posiciona o braco na posicao inicial

void poslnicial() {

garra. (0);

elevar. (90);

avancat. (90);

base. (90);
(10);
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Antes de enviar a programacao para o0 Arduino,
desconecte os pinos e do Arduino !!!

O cabo USB utiliza as mesmas portas para enviar a
programacado, caso elas estejam conectadas ao sensor,

para baixar a programacao!!!

Vamos utilizar o mesmo aplicativo que usamos no robd, s6 vamos alterar as
. Va na pagina 67 caso queira ver 0 passo a passo para alterar as
configuractes dos botoes.

Coloque as configuragdes iguais abaixo !

Esquerda =
Avanco =
Direita =
Altura =

Posicao Inicial (Start) =



https://github.com/arduinoomega/arduino-projetos-robotica-apostila/blob/main/Braco_Robotico_Com_Joystick.ino
https://drive.google.com/u/2/uc?id=1EtdlkXqzZ6hbGN_j7gviX5IIZOrNePBs&export=download
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Nessa apostila abordamos a introducao a Robética para iniciantes, com varios
projetos, nosso intuito foi desvendar um pouco sobre o0 mundo da robdtica e te
instigar a conhecer mais sobre essa area incrivel e além disso, montar projetos
utilizando o Kit Arduino Robds. Sabemos que a roboética esta se tornando cada
vez mais necessaria em nosso cotidiano, dessa forma € importante estuda-la.

Caso vocé tenha interesse em conhecer mais projetos de eletrénica usando o
Arduino, a Eletronica mgg disponibiliza varios outros tutoriais de forma
gratuita em nosso blog, temos varios outros tutorais para vocé mergulhar no
mundo da programacao !

Veja abaixo exemplos de alguns tutoriais que vocé encontra no blog:

\/ £l ETRONICA OMEGA

==

Tanque Reboque Bluetooth Braco Robético Controlado por voz

T i i . e

Sistema de Alarme Codificado Sistema de Acesso com RF ID
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https://blog.arduinoomega.com/braco-robotico-controlado-por-voz/?utm_campaign=robo-book
https://blog.arduinoomega.com/sistema-de-alarme-codificado-com-sensor-de-vibracao/?utm_campaign=robo-book
https://blog.arduinoomega.com/controle-de-acesso-por-rfid/?utm_campaign=robo-book
https://www.eletronicaomega.com/kit-arduino-robos
https://www.arduinoomega.com/kit-arduino-robos?utm_campaign=robo-book
https://blog.arduinoomega.com/
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Quem escreveu o E-book ?\

Rangel Gabriel

Formado em Eletroeletronica pelo SENAI
Shunji Nishimura, tem experiéncia com
eletrénica e microcontroladores.

E-mail: rangelarena@gmail.com

Eletronica Omega \

A Eletronica Omega é uma loja virtual sediada em
BH/MG, especializada em Arduino e componentes
eletrénicos.

Temos a missao de promover transformacao
cultural e social através da educacao, inserindo o
maior numero possivel de pessoas no movimento
maker, levando acesso a tecnologia para todos os
interessados, e mostrando que ¢é possivel
desenvolver suas ideais através da tecnologia.

Caso queria falar com a gente nao deixe de mandar
seu email para contato@arduinoomega.com.
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