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AGADEMIA MAKER

A ACADEMIA MAKER & fruto de um projeto de extensdo aprovado junto aos editais
01/202! do [FES, edital de apoio & iniciagdo tecnoldgica com foco no ensino de
programacao aplicada, e 04/2027 do IFSertaoPE, processo seletivo de programas
e niicleos de extensdo. No ano de 2022, o projeto em questéo foi desenvalvido por
|2 estudantes de cursos nivel médio técnico e superior, que realizaram a formagéo
de mais de 300 estudantes de nivel fundamental da rede piblica de ensino nas
cidades de Salgueiro e Terra nova.

Esse projeto objetiva o desenvolvimento e aplicagio de um curso de introdugéo &
programacdo por meio da robatica. Para tanto, fez-se uso de metodologias de
ensino ativas, principalmente a aprendizagem baseada em projetos, e da
metodologia de introdugdo de conhecimento sob demanda, dessa forma, conceitos
de eletronica e programagéo sdo apresentados de acordo com as demandas dos
alunos para a resolugdo dos projetos propostos. Por essa razéo, na estruturagio
desse material vocé nao ird se deparar com um capitulo inicial com conceitos de
|dgica de programagéo, por exemplo. Os conceitos que seriam trabalhados nesse
capitulo séo dissolvidos ao longo do curso, de modo que os estudantes possam
trabalhar esses quando deles demandas e entender, na prética, seu principio de
funcionamento. 0 mesmo aplica-se aos conceitos de eletrdnica e aos componentes
eletranicos, apesar desses serem apresentados, brevemente, no inicio desse
material, uma abordagem mais profunda é realizada no primeiro projeto na qual
aquele componente é utilizado.




|dealmente, projeta-se o curso para ser realizado em a dias corridos, com quatro
horas diarias, totalizando uma semana de curso intensivo que ocorre, geralmente,
no horario reqular desses alunos(as). Quando aplicado em escolas com ensino em
hordrio integral, o curso pode ser aplicado em trés dias corridos, utilizando o
hordrio letivo dos alunos, ou em duas semanas, com duas horas didrias,
geralmente ocorrendo no contraturno das aulas dos alunos, quando esses podem
ficar além do seu horério habitual. Por fim, em casos especificos, o curso pode ser
integrado em uma dada disciplina a ser executada ao longo de 10 ou 20 semanas,
com uma carga hordria semanal de uma ou duas horas aulas.
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Esse material & utilizado como material didatico e de referéncia para os estudantes
e professores que aplicam esse curso em suas escolas. Ao longo desse material
sdo apresentados 17 projetos que podem ser desenvolvidos a partir dos materiais
listados no capitulo a seguir. Esse projetos tornam-se mais complexos em nivel de
abstragao exigidos e no nimero de componentes eletrénicos empregados. Ao longo
de cada capitulo apresentam-se os componentes, a complexidade de cada projeto,
0 passo a passo da montagem do circuito e o processo de criagéo do software de
controle.

————<"
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Em termos préticos, quando aplicados em sala, empregamos a apresentagéo
desses como projetos guiados, nos quais sdo apresentados conceitos e eletranica
e programacao, por fim os alunos sdo desafiados em um projeto mais complexo,
que emprega os conceitos e componentes trabalhados ao longo do dia. Esse
formato premia as equipes que consequirem, de forma autonoma, realizar o
desafio proposto em um intervalo de tempo determinado. Aquelas que néo
consequem serdo quiadas a resolvé-lo, de modo a compreender a resolugéo e
refletir sobre as etapas que impediram seu sucesso na resolugdo no tempo
proposto. . Essa abordagem envolve, além da aprendizagem baseada em projeto,
técnicas de gamificagdo buscando um maior engajamento dos alunos. Vale
ressaltar, porém, que nenhuma equipe deixa de ser pontuada ao fim do projeto ou
deixa de realiza-|o.

Considerando a experiéncia da equipe no ano de 2072, distribuigdo dos projetos
ocorreu como descrito abaixo.

Dial Dia 2 Dia 3 Dia 4 Diad
Apresentagdo do curso LEDs & Resistores Buzzer e.Sgnsur de Sensor de disténcia e Rabd auténom
Conhecenda os componentes Reviséo Relampago FI:IJXImId‘adE anturesl oG Revisdo Relampago
Conceitos de eletranica Revisao Relampago Reviséo Relampago
’ o ® o °
P [ [ [ [ N [
o . : Programagao Sequencial + | Programagdo Condicional Programagao Condicional Programagdo Condicional
ragramagdn Sequencial Criag o : - o
riagAo de Variéveis simples Composta + Repetigéo Composta + Repetigdo
- ¢ Projeto 4: Controlando o d d L
Projeto |: Montando meu brilho de um LED com o Projeta 7: Controlando um Projeta 17: Criando meus
Primeiro Circuito Arduing Buzzer Frojeto 10: Sensor de priprios blocos
Projeto 7: Contralando um Projetn 5: Aumentanda o || Projeto 8: Fazendo barulho Estacionamento Projeto 13: Controlando dois
LED com o Arduing brilho de um LED com o Projeto J: Percebendo o Projeto |I: Controlando um motares OC
Projeto 3: Piscando um LED Arduino mundo Motor OC Projeto 14: Montando o Kit de
com a Arduino Projeto B: Variando e Desafio 03: Alarme de Desafio 04: Sensor de Robitica
Desafio [I: Semafora com Comparando Obstaculo Colisao Desafio [13: Criando um robd
Arduina Desafio 02: Diminuindo o autdnomo
brilha de um LED

>(:=-::.—_).<

Academia Maker 1



A partir desses |6 projetos sdo elaborados os materiais para o curso, como slides
e apostilas. De modo a facilitar o trabalho dos alunos que estéo fazendo o curso,
sempre que uma equipe conclui um projeto ela recebe a resolugdo desse, impressa,
de modo a compor uma apaostila que, ao fim do curso, contard com a resolugéo de
todos os projetos e desafios. Essa estratégia facilita a resolugdo de projetos mais
complexos utilizando os conceitos aprendidos nos projetos mais simples.

>(:=-::.—_).<

Esse curso toma como base um kit Arduino bésico, com um chassis e dois motores
DC. para o desenvolvimento dos projetos. Os projetos, bem como os desafios,
foram propostos de acordo com os componentes eletranicos disponiveis no kit
utilizado, porém com aplicagies em diversos projetos. Por exemplo, o sensor
infravermelho que &, corriqueiramente, utilizado para detectar a linha guia para
robas sequidores de linhas, foi aplicado em um primeiro projeto para ilustrar o
funcionamento de sensores e da entrada digital da placa Arduino. 0 sensor
ultrassanico de distancia foi aplicado em projetos para desenvolvimento de um
sensor de estacionamento, juntamente com um Awzzer, ou um sensor de colisdo
que freia um dado motor. Dessa forma, a aplicagio desses componentes néo se
limitam apenas aos projetos aqui listados, porém esses projetos foram pensados
sequindo a metodologia didatica j@ descrita, por essa razdo recomenda-se muito
SEU SO na sequéncia aqui apresentada.

Academia Maker 8



Como se trata de um curso que tem como principal objetive o ensino de
programacdo, empregou-se uma plataforma de programagdo grafica, em blocos.
Nesse caso, optou-se pela plataforma mBlock, que possui verséo traduzida para o
portugueés, o que facilita a compreensao das fungies e comandos de cada bloco,
interface nativa com o Arduino, permitindo sua programagdo em tempo real ou por
meio da gravagdo dos comandos na placa. Essa plataforma permite, ainda, aos
estudantes relacionarem o0s componentes eletronicos do  hardware, com
componentes graficos do software, permitindo, por exemplo, controlar a posigéo de
um dado personagem na tela por meio de um sensor de distancia.

Como destacado anteriormente, o curso em questdo utiliza um kit com um chassis
de acrilico, porém, buscando garantir uma maior resisténcia mecanica e facilidade
de montagem, os kits foram personalizados, utilizando pecas plasticas oriundas de
impressoras 30. A personalizagdo permite, além de uma maior robustez do kit
quando comparamos as pegas impressas aquelas equivalentes de acrilico, um
processo de montagem mais simples, permitindo que os estudantes apenas
encaixem 0S motores e os componentes eletranicos, sem uso de parafusos e
porcas, o que agiliza e simplifica o processo, otimizando o tempo para a resolugéo
dos projetos e desafios proposto.

————=

Todos materiais didaticos, como slides, apostilas e
modelos 30 empregados na personalizagdo dos
kits de acrilico, podem ser acessados pelo QRcode.

Todos as imagens foram criadas pelo autor,
utilizando os softwares Frintzing, mBlock e Blender.
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COMPONENTES DO
KIT DE ROBOTICA

Arduino Uno: Placa microcontroladora que serd o
coragio dos seus projetos. Trata-se de um
pequeno computador, com ele vocé criard
circuitos e programara como ele vai interagir com
0S outros componentes. (I unidade)

Cabo USH: Utilizado para a comunicagio entre o
Arduino e computador. Além disso, em vérios
exemplos o cabo USB & utilizado para alimentagéo
elétrica dos circuitos. (I unidade)

—— =

Cabos Jumper: Cabos destinados & conexdo entre
Componentes. (30 unidades)

Academia Maker
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Protoboard ou Placa de Testes: Ou “matriz de
contatos”, & uma placa reutilizavel para montagem
de circuitos e conexdo de componentes eletrénicos
sem necessidade douso de soldas. (I unidade)

AR

LEDS de amm (Diodos Emissores de Luz): Um tipo
de diodo que emite luz com a passagem de uma
corrente elétrica, muito utilizado para sinalizagéo
visual. (13 unidade, o de cada cor)

Resistores: Limitam a corrente de um determinado
ponto do circuito. (20 unidades)

Buzzer: Componente elétrico para emisséo de sons
e melodias, possibilitando o controle dos tons
gerados. (I unidade)



Sensor de Obstaculo  Infravermelho:  Sensor
utilizado para a detecgdo. por infravermelho, de
obstéaculos. Seu circuito possui um emissor & um
receptor: diante de algum obstaculo no angulo e
distancia ajustados, o sinal IR & refletido e o
sensor detecta o obstaculo. (2 unidades)

Sensor  Ultrassonico de Distancia  (HCSRO4):
Sensor que usa sinal ultrassanico para identificar
a distancia, entre 2 cm e 4 m, até um objeto.(| und.)

"L 238N

SVEN (]
12V GND 5V

Madulo Ponte H (LZ98N): Placa utilizada para o
acionamento e controle da velocidade de até 2
motores. (I unidade)

Academia Maker

Kit Robd para Arduino (Chassi ZWD): Destinado a
montagem de projetos, como robé sequidor de
linha, & composto por chassi, rodas conectadas a
motores OC. roda boba e compartimento para

pilhas AA. (I unidade)

Observe que todos os componentes do kit de
robdtica estdo em caixa plastica oroanizadora.
Isso facilitara a guarda e manejo dos componentes.
Por isso, tenha sempre atengéo, quando receber o
kit para desenvolver os projetos, em como oS
componentes estdo quardados para devolvé-los ao
lugar quando a aula encerrar. Isso manterd a
ordem tanto para as proximas turmas quanto para
que voce, ao receber novamente os kits para o
desenvolvimento dos projetos, encontre facilmente
0S COMpONEntes que precisa.



PLACA ARDUIND LIND

0 Arduino & uma plataforma de prototipagem eletrdnica que contempla, tanto o hardware, que séo a
placas eletranicas, como também um ambiente integrado de desenvolvimento (IDE), que é, basicamente,
onde escrevemos os comandos para controlar nossa placa. Existem vérias placas Arduino, nesse kit
vamos trabalhar com a placa Arcuino Uno, que funciona como um minicomputador capaz de realizar
tarefas, processar e armazenar informages.

~Conector USB — Botéo de Reset
Utilizado como fonte de energia & placa, mas tem seu Botdo que permite resetar a placa, reiniciando a
principal uso na interface para programagéo da placa. execugéo do cadigo.
— Pinos Digitais

Sao pinos para entrada e saida de dados. Funcionam apenas nos estados “alto”, +aV, e
“baixo”, 0V (terra ou GND). A placa Arduino Uno possui |4 pinos digitais. desses b séo
pinos PWM (destacados pelo simbalo ~).

LEDs do pino 13
LED conectado diretamente
ao pino 13 da placa.

LED de alimentagao
LED que indica quando a
placa esta energizada.

LEDs RxTx

Esses dois LEDs da placa
indicam a comunicagéo entre
o Arduino e o computador. £
esperado que, ao enviar um
cadigo esses LEDs pisquem
rapidamente.

Pinos Analdgicos
Sao pinos para entrada de dados analdgicos, ou seja, que variam entre 0 e 3V, A
placa Arduino Uno possui b pinos analdgicos, geralmente utilizados para leitura
de dados obtidos por sensaores.

Pinos de alimentagéo
Pinos que fornecem aV e OV (GND) de saida. Esses

— Conector de alimentagéo pinos séo utilizados para alimentagdo elétrica dos seus
Local onde energizamos o Arduino, quando ele ndo estd  circuitos. O pino Vin & um pino que, junto com o GND,
ligado na porta USB, com tensdes entre 7-12V. pode ser utilizado para alimentag&o do Arduino.

Academia Maker 2



MBLOCK

0 mBlock & uma plataforma que suporta linguagens de programagéo
grafica e textual, permitindo, assim, programar arrastando e
soltando blocos de construgdo, semelhante a outra plataforma muito
utilizada para essa finalidade, o Scratch. Utilizaremos o mElock na

versio offline, que pode ser instalado como descrito abaixo.

INSTALANDO NO

Acesse o site
WINDOWS http://www.mblock.cc/en-us/download

a Escolha a opgéo mBlock PC version, Download for Windows.

mBlock web version

.
% Chrome browser recommended > >
S
Support Windows/Mac/Linux/Chromebook

Code with blocks )

S Code with Python

mBlock PC version
% Version: V5.4.0
Released: 2021.11.30

Released log >> Previous version > >

p N
( Download for Windows )
\ y

P
‘.\ Download for Mac

in or Win10 (64-bit recommended)

macOS 1012+

Apds do download, inicie o instalador. E possivel que voce tenha que instalar
um ariver, clique em /7sta// como na imagem abaixo. Essa etapa dura alguns

minutos.
# DriverSetup(X64) - b4
Device Driver Install / UnlInstall
Select INF |CH3II1SER.INF ~
! GG ! wcl]“_cNUSB*SERIHL CH348
|__ e1/38/2819, 3.5.2819
HELP
9 Apds essas etapas o mBlock j& estd instalado e pronto para uso.

Academia Maker



CUNFIGURANDLD  Agora que vace ja instalou o mBlock no seu computador, vamos configurar a

0 MBLOCK

Academia Maker

plataforma para facilitar o nosso trabalho.

Caso o idioma esteja completamente em inglés, vamos mudar clicando no
primeiro icone no menu superior, semelhante & um mapa-mandi e escolher o
idioma portugues.

makeblock | mBlock ®. & File & Edit

Untitled B Save Publish

EB play hi v until done
Audio
OB play hiv
LED
B start recording
Display i
@B stop recording
Motion E°8 play recording until done
Sensing
OB play recording
Sensing

7B play note @ for QLY beat

o o LAN OB play snare v for (&) beat

Em sequida, na aba dispositivos, clique em adicionar (+), em sequida procure
a placa Arduino Uno, na Biblioteca de Dispositivos. Importante, & necessério
ter acesso a internet nessa etapa. Cligue no icone (+) para iniciar o
download.

Por fim, selecione a placa Arduino Uno e clique no botéo “ok”.

Biblioteca de Dispositivos

vTo | T b4 -

mBot mBot Ranger BI h Moti k Halocode
Desenvolvedores: mBlock Desenvolvedores: mBlock Desenvolvedores: mBlack Desenvolvedores: malock Desenvolvedores: mBlock
= d
= H >
mBuild Raspberry Pi Camera NovaPi MegaPi Pro Ultimate 2,0
Desenvolvedores: mBlock Desenvolvedores: mBlock Desenvolvedores: mBlock Desenvolvedores: mBlock Desenvolvedores: mBlock

Arduino Uno Arduino Mega2560 Arduino Micro Arduino Yun
Desenvalvedores: Ablock Desenvolvadores: Ablock Desenvolvedores: Ablock Desenvolvedores: Ablock

Tome-se um desenvolvedor de mBlock para desbloquear mais potencial.



E[INHEEEND[I [I Agora que vocé jé instalou e configurou o mElock no seu computador, vamos conhecer
MBLOCK

. ‘weblock | mBlock ®. & Ficheiro J Editar Sem talo B Guardar £ Cursos WM Tutoriais @ Sugestdo === . Editor Python

um pouco sobre essa plataforma. Para facilitar vamos separar essa a tela em 7 partes:

o 9 |ﬁ‘ o ° Blocos Arduino C
Pin gy e—
.
® (10 |
porta serial .
iy |
Dados |
(- :
o |
Sensor
Eventos [
_._/—l
-
S am—
XD
5 00 (¢ Fomm
Operadore: [ - )
. e -
oD spositivos Atores Fundo . . I
|-
x o Varidveis | .1
= O e A —
adicionar G2 ,,gs .I
— = |
‘ EBlocos Q_/—
b 2|
-
Conectar o teu
dispositivo
Como usar o
dispositiva?
Interruptor de mode
+
o
extensdo

No menu superior temos opgiies como mudar o idioma, carregar um arquivo salvo ou salvar o
nosso arquivo, acessar cursos e tutoriais,

0 cendrio ou palco pode ser utilizado para observar as agies realizadas pelo Panda. Essa janela
também & atil para acompanhar o valor de varigveis e a comunicagéo serial.

0 conjunto de comandos & uma érea onde estéo |ocalizados os comandaos, classificados por cor e
em categorias de acordo com as suas fungies, além da aba extenséo.

A érea de programacéo é o espago para onde arrastamos os blocos com os comandos e criamos

a nossa programagéo. Nessa area também & possivel programar na linguagem Arduino C.
utilizanda linhas de comando.

As abas de Dispositivos, Atores e Fundo, séo importantes para a selegdo dos elementos que iréo
compor a programagéo, os dispositivos para o caso de programagéo de placas como o Arduino e
kits robdtica, ou a criagdo de jogos e animagies com atores e fundos.

Dentro da aba, dispositivos, temos a tela para conexio com os dispositivos.

Academia Maker [a



CONECTANDO

0 ARDUINO
o

o

[ GEO
ob

Como usar o

dispositivo?

Carregar Viver

Dispositivo:

Versio de Firmware:

Academia Maker

Abra o mElock, j& com o Arduino Uno como dispositivo selecionado, conforme
imagem da pagina anterior.

Conecte a placa Arduino Uno ao computador, utilizando o cabo USB. £
esperado que o LED de alimentagao acenda e o LED do pino I3 pisque.

Nesse momento temos que definir como vamos programar o Arduino Uno. 0
mBlock possui duas opgies, o modo "carregar” e o modo “viver”.

No modo carregar nds gravamos um programa na memdria do Arduino e
BSSE programa Sempre serd executado, basta energizarmos a placa, mesmo
que ela néo esteja conectada ao computados, esteja conectada a uma bateria,
por exemplo. Nesse modo, os comandos s6 serdo executados apds serem
carregados na memdria da placa e qualquer modificagio nos comandos,
esses deverdo ser carregados novamente.

Ji o modo “viver”, as mudangas que sdo realizadas na area de
programagio serdo interpretadas imediatamente pela placa e ja seréio
implementadas. Por outro lado, o cadigo criado funcionara apenas quando
conectado ao computador com o mBlock aberto.

Nesse primeiro momento, vamos trabalhar com a conexdo no modo “viver”,
sendo assim, !

Na janela que se abre
e em seguida escolha a porta na qual o Arduino Uno esta
conectado. Geralmente séo as portas com numeragdo GOM3 acima (COM4,

COMa, COME etc.).

Caso seja a primeira vez que a placa & conectada nesse modo a comunicagén
ainda ndo funcionard, aguarde alguns segundos até que aparega o botdo
atualizar, logo abaixo do botdo “Desconectar”.

Na janela que se abre, cligue em "Atualizagies”, confira o dispositivo,
aguarde alguns sequndos até que o firmware seja atualizado, durante esse
processo ndo desconecte o Arduino ou feche o mBlock, para néo correr o
risco de errar na gravagdo do firmware, o que pode fazer com que a placa
pare de funcionar. £ normal que, ao término da gravagdo do firmware, o
mBlock solicite que o Arduino seja conectado mais uma vez.
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Arduino + Cabo USB (xl) Placa de testes (xI)
E
Resistor (x) LED vermelho (x1) Jumpers:
Vermelho (xl)
Preto (xI)
COMPONENTES



CONHEGENDO MELS COMPONENTES

NESSE PROJETO VOCE VAI CONSTRUIR UM CIRCUITO SIMPLES COM UM LED E UM
RESISTOR, ALEM DO ARDUIND, PARA CONHECER MELHOR ESSAS FERRAMENTAS.

Uescobertas: Teoria bésica da eletricidade, como funciona a placa de testes (protoboard)
e como ligar os componentes em série e em paralelo.

Tempo: 43 MINUTOS
Dificuldade: m

Ao longo de todo esse curso vocé serd desafiado a realizar uma série de projetos que
envolverdio, em sua maioria, a montagem de circuitos elétricos e a programagio de comandos
para controlar os componentes desses circuitos. Dessa forma, vamos comegar nossos estudos
entendendo o que séo circuitos elétricos e quais as grandezas envolvidas na montagem desses
circuitos.

[ importante entendermos que os nossos circuitos serdo alimentados pela eletricidade, mas o
que ¢ eletricidade? £ normal vir a nossa cabega respostas como: “eletricidade é a energia que
acende a luz". Essa resposta ndo estd errada, muito pelo contrario, a energia elétrica, ou
eletricidade, acende a luz da sua casa, acende a tela do seu celular, faz com que o notebook
funcione, permite a TV receber sinal e projetar na tela para que possamos assistir. Nos nossos
projetos vamos utilizar essa energia para controlar diversos componentes, transformar essa
energia em luz, ao acender LEDs, em movimento, ao fazer motores girarem, em som, ao acionar
um Buzzer.

Mas, até agora, ndo respondemos a pergunta, o que é eletricidade? Podemos dizer que
eletricidade & um tipo de energia, como calor ou |uz. Essa energia flui em condutores, como os
metais. Vocé pode converter essa energia em outras formas de energia, de acordo com o seu
interesse. Pode utilizar a eletricidade para acender uma luz, convertendo energia elétrica em
|luz, energia luminosa, ou fazer com que a eletricidade produza algum som, em uma caixa de som,
para citar alguns exemplos. Por outro lado, para utilizar a eletricidade de forma correta, temos
que conhecer algumas grandezas envolvidas no uso dessa, comegando pela corrente elétrica,
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[:I]RRENTE Corrente elétrica & o deslocamento de particulas mindsculas, chamados de

elétrons, ao longo de algum material condutor. Lembre-se que todos os

ELETRIEA materiais tém elétrons, ja que os elétrons sdo parte dos &tomos e & dos

atomos que sdo feitas todas as coisas. Esse material, voce, o seu celular,
todas as coisas sdo feitas de &tomos, ou seja, todas as coisas possuem
elétrons.

LAMPADA

FI0 CONDUTOR
CORRENTE

ELETRICA

(+)

PILHA

EI]N[]”T']RES Em alguns materiais, como os metais, os elétrons podem ser mover mais

facilmente com o fornecimento de energia elétrica. Essas substancias nas
quais os elétrons se movam facilmente tem o nome de condutores.

P"_HAS E As pilhas e baterias séo fontes de alimentagéo elétrica para o circuito com

dois polos, um com carga positiva e outro negativa. Na pratica temos um polo

BATERIAS com elevado potencial energético, que geralmente nos referimos como o polo

positivo (+), e outro com baixo potencial energético, o qual nos referimos
como polo negativo (-) ou terra (GND). Os elétrons séo repelidos pelo polo
negativo e atraidos pelo polo positivo, isso faz com que se movam através do
fio e formem a corrente elétrica,

TENSAI] A forga que “empurra” esses elétrons nos condutores & chamada de forga

eletromatriz ou tenséo. Essa forga & medida em volts.
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[:IREI_"TI] Um circuito & o caminho pelo qual a corrente elétrica pode passar. Alguns

elementos sdo obrigatorios nos circuitos elétricos, como a fonte de

ELETR":I] alimentagdo e algum material condutor. Além disso, os circuitos elétricos

devem ser fechados, para que os elétrons circulem ao longo do circuito.

Outro ponto que deve ser observado & que o circuito sempre deve ter algum
componente que consuma corrente elétrica, caso contrério vocé estaria
ligando o polo positivo no polo negativo da sua bateria o que resultaria em um
curto-circuito, onde os elétrons passariam rapidamente de um polo para o
outro, o que pode causar aquecimento dos fios e da bateria, queima de
componentes eletrnicos, como a placa Arduino, até pequenos incéndios.

SEMPRE CONFIRA SELI CIRCUITOS PARA EVITAR A OCORRENCIA DE CURTDS.

RESISTENEIA Corrente e tenséo séo dois dos principais elementos de um circuito elétrico,

0 terceiro & a resisténcia. A resisténcia € a capacidade de alguns materiais
de restringirem a passagem de elétrons, e assim reduzirem a corrente
elétrica.

Podemos compreender corrente, tensdo e resisténcia imaginando uma
estrada muito movimentada. Caso em um dos pontos dessa via exista um
pedagio, ou uma ponte, o nimero de faixas dessa via reduz e o nimero de
carros que se deslocam nessa via também serd reduzido. Podemos imaginar
BSSES carros como elétrons, a via como o material condutor, o namero de
carros antes da ponte como a tensdo e o ndmero de carros apds a ponte
como a corrente elétrica.

)y oy (W RESISTENCIA CORRENTE

TENSAD

LEI []E I]HM Como descrito anteriormente, a corrente, a tensdo e a resisténcia se

relacionam, sendo possivel calcular um, conhecendo os outros dois segundo

a Lei de Ohm.
Tensao = Corrente x Resisténcia
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RESISTORES

REERS

CODIGO DE
CORES

Todos os componentes apresentam um determinado grau de resisténcia &
corrente elétrica, porém existem alguns componentes chamados de
resistores que sdo feitos especialmente para controlar a corrente, e a
tenséo, de um outro componentes, ou para reduzir a corrente de um circuito
B Bvitar que outro componente seja queimada.

0 valor da resisténcia, medida em ohms ({l), pode variar de alguns poucos
ohms até milhiies de ohms. Por outro lado, devido ao seu tamanho, & inviavel
imprimir nos resistores os valores de suas resisténcias. Por essa razio se
criou um codign de cores de acordo com a listras coloridas pintadas no
corpo dos resistores.

No cadigo de cores, as trés listras mais praximas umas das outras séo as
que determinam a resisténcia. A dltima est4 relacionada com a variagéo da
medida. As duas cores das primeiras listras, no exemplo abaixo Marrom e
Preto, estdo relacionadas com os valores | e 0, respectivamente. A terceira
lista determina a escala, ou, em outras palavras, a quantidade de zeros que
deve ser adicionada no célculo da resisténcia. Dessa forma temos |, da
primeira listra, 0, da sequnda listra, mais dois zeros da terceira listra, o
valor da resisténcia serd 1000 &, ou | K&, o K significa 1000.

KB prero B VERDE CASTANHD == LI~

N varroM [ AzUL
7

A vermeLHo A ROXD PRATEADD i
H cinza 20% SEM COR 0 B
9| BRANCD

AGORA E A
SUA VEZ

Utilizando o cadigo de cores, calcule o valor da resisténcia dos resistores
que voce tem disponivel no seu kit e que seréo utilizados nos nossos projetos.

Cores: Laranja Laranja Marrom  Resisténcia; 33 x [0 = 330 &
3 3 | Resposta da atividade
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LEDS Um LED, ou diodo emissor de luz, & um componente que converte energia
eletrica em Luz. LEDs séo componentes polarizados, ou seja, sd permitem a
passagem de corrente elétrica em um anico sentido. Os polos dos LEDs

, podem ser identificados pelas suas pernas, geralmente, a perna maior é o
polo positivo e a perna menor o polo negativo. Ouando uma voltagem é
‘ aplicada no polo positivo e o polo negativo & conectado ao terra, GND, o LED

emitira luz. Pode-se observar também o interior do LED, o condutor menar
corresponde ao lado positivos e o maior ao lado negativo.

Ao utilizar a placa Arduino para alimentar o LED & importante, sempre,
utilizar um resistor para reduzir a corrente fornecida. Ao ligar o LED
diretamente ao Arduino, a corrente fard com que o LED "queime”, logo a
corrente fornecida é superior a suportada pelo componente.

PLA[:A DE A placa de testes, também chamada de matriz de contatos ou protoboard, é o
primeiro |ocal onde vocé monta seus circuitos. Essa placa tem como principal
TESTES finalidade permitir a montagem e desmontagem de circuitos sem a

necessidade de soldar os componentes.

Os cinco furos na linha horizontal s@o conectados entre si
por uma fita de metal condutor no interior da placa. Porém
sdo separados dos outros cinco furos abaixo e dos laterais.

:’_ I EE N EEEE N ':'-
. ] EEEE .
. EEE EEEE .-
" n Tq9| [qaa- " u
mm am

Us furos das colunas verticais também sdo conectados el B

entre si. Porém séo separados dos outros furos laterais. = 8 .
Essas duas filas de furos séo, geralmente, utilizadas para . " mmmnE e
. . . . EENR EEENR
conectar os polos positivos e negativos do circuito. oL EEmm | mmmm "
EEER EEEN
| : : EEER EEEN
EEEN

llustragéo das placas condutoras presentes no interior
da placa de teste.
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JUMPERS
———<

Jumpers séo cabos condutores responsaveis por realizar as conexies entre
os componentes dos circuitos eletronicos. Sao utilizados juntamente com as
placas de teste na montagem dos circuitos. Repare que no exemplo abaixo os
jumpers azuis estdo conectados em um circuito fechado, j& que os 3 furos
nas linhas horizontais estdo conectados entre si. Ja os jumpers verdes néo
estdn em circuito, j& que estdo em linhas horizontais diferentes. Assim como
oS jumpers amarelos, que ndo estdo em circuito fechado j& que no centro da
placa os furos ndo estdo conectados. 0 jumper vermelho esté conectado de
tal forma que todos os furos das colunas verticais, nas quais ele esta
conectado, de alimentagéo esto conectados entre si.

(o] ]
|II:!I ©9300 95009 00005 ©is s Commmmny
|.. L B IR I I R T I R I B RS
',ZIII'IIIZIIZIZIIIZIIIZZIZ;IZI
cvsse) 99009 00095 29900 ¢4/¢ e cummmml

L J

fritzing

MI]NTANI][I I] Antes de iniciar a montagem do circuito de qualquer projeto & importante

CIRGUITD

Sequir os passos abaixo:

. Separar os componentes necessarios;
Larantir que a alimentagéo elétrica do circuito esté desligada;
Montar o circuito na placa de testes;

Conferir o circuito, todas as conexdes, antes de ligar a alimentagéo;

Testar o circuito montada.

Caso néo funcione, desligue novamente a alimentagéo elétrica e confira todo
0 circuito, ponto a ponto, de acordo com a ilustragéo da atividade.
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MI]NTAN["] u Ftapa [I: Separe os componentes necessérios para a montagem do circuito.
CIRCUITD

+EEENE EEEEE EEEEN EEEEN EEENEE+

Arduino + Cabo USR (x) Placa de testes (xl)

bl

+

Resistor (x]) LED vermelha (x]) Jumpers:

Vermelha (xI)
Pretao (x)

Ftapa [7: Conecte o LED vermelho na protoboard com a perna maior, perna
positiva, na linha horizontal & a perna menor, perna negativa, na coluna
vertical.

O®Oxy

fritzing
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do LED. Resistores néo possuem polaridade, ou

ta qual perna do resistor serd conectada.

s

Ftapa [J3: Como voce ja sabe, para utilizar um LED com um Arduino deve-se
Em SErie com @ perna maior

utilizar um resistor para reduzir a corrente, sendo assim, insira um resistor

fritzing

23

fritzing
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conectada, utilizando um jumper preto. com o furo GND da placa Arduino,

iniciar com a perna negativa do LED, a coluna na qual ela esta ligada sera
que significa terra, ou seja, auséncia de tenséo.

Ftapa [J4: Nessa etapa vamos comegar a fechar o nosso circuito, vamos

_.m L O I I I O I A O B B I O T I I T R I R T O T O O ) ® 60 0 00 0 00 0 00 e e e e e e

o e e e e e e e ® " 9 e e e e e e EY Y Y ® e e 9000 00 ® o o 00000000
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nm “ e 0 e e e 0. “ e s 0. L ] LR R U ® e 0 0 0 U U ® e o 00
o

—

a

(7]
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Ftapa [10: Vamos agora fechar o circuito fornecendo tenséo positiva para o
LED. para tanto conectamos os pinos nos quais o resistor estd ligado com o
furo 8V da placa Arduino, utilizando um jumper vermelho.
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fritzing

Ftapa [b: Antes de alimentarmos o circuito, confira todas as conexdes
realizadas. Atengéo para os detalhes. Vamos analisar o circuito,
considerando que a corrente elétrica sai dos aV do Arduino, ela vai passar
inicialmente pelo jumper vermelho, em seguida vai para a linha horizontal da
placa de teste, passa pelo resistor, pela linha em série com o fio maior,
positivo, do LED, e por fim, passa pela coluna horizontal da placa de teste e
pelo jumper preto, voltando para o Arduino, fechando assim o circuito.

Ftapa [I7: Caso esteja tudo correto, conecte a porta USB & placa Arduino Uno
e a0 computador, alimentando assim o circuito. E esperado que, da forma que
0 circuito estd montado, o LED acenda.

U LED acendeu? Parabéns, vocé acaba de montar o seu primeiro circuito
elétrico.

0 LED n&o acendeu? Confira novamente todas as ligagies, pode ser apenas
um pino conectado no furo errado.
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CONTROLANDD UM LED
« LOM O ARDUIND

Arduino + Cabo USB (xl) Placa de testes (xI)
E
Resistor (x) LED vermelho (x1) Jumpers:
Vermelho (xl)
Preto (xI)
COMPONENTES

21



ASSLIMINDD O CONTROLE

NO PROJETO ANTERIOR VOCE CONSEGLIU LIGAR UM LED, AGORA £ HORA DE ASSUMIR O
CONTROLE.

Uescobertas: Portas digitais, criando seu primeiro programa.

Tempo: 30 MINUTOS
Dificuldade: m

Agora que vocé j4 conhece alguns conceitos basicos de eletrdnica e ja montou o seu primeiro
circuito, estd na hora de controlar as coisas com o Arduino. Para tanto, vamos criar nosso
primeiro programa para controlar um LED conectado a porta B do Arduino Uno.

MDNTAND[I n Etapa al: Separe 0s componentes Necessarios para a montagem do circuito.
CIRCUITD

Arduino + Gabo USB (xl) Placa de testes (xl)

E |

Resistor (x]) LED vermelho (x!) Jumpers:

Vermelho (xI)
Preto (x1)
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Ftapa [17: Conecte o LED vermelho na protoboard com a perna maior, perna
positiva, na linha horizontal e a perna menor, perna negativa, na coluna
vertical. Como vocé j4 sabe, para utilizar um LED com um Arduino deve-se

utilizar um resistor para reduzir a corrente, sendo assim, insira um resistor

s

EM SErie COM a perna maior

do LED.
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fritzing

Ftapa [3: Conecte a coluna na qual esta ligada a perna negativa do LED,
utilizando um jumper preto, com o furo GND da placa Arduino, que significa

terra, ou seja, auséncia de tenséo.

“u”“““u”“um

® e o 00 0000 0
® o o 0000000

® 6 0 0 0 00000 00 00 00 0 e
® ¢ 00 ¢ 00 000000000 00 00
® 0 0 00 0000000000000
® ® 0 0 0 0 000000000 e e
Qoo.oocooooooo.-oo.

fritzing
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Ftapa [J4: Vamos agora fechar o circuito, como vocé quer controlar quando o
LED ird acender, utilizando um jumper vermelho, conecte a linha na qual esta
a perna do resistor & pino b do Arduino UND.
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fritzing

Ftapa [Jo: Antes de alimentarmos o circuito, confira todas as conexdes
realizadas. Atengéo para os detalhes. Vamos conferir o circuito:

e Jumper vermelho saindo do pino B do Arduino e conectado & linha
horizontal junto com o resistor de 330R;

¢ [esistor fazendo uma “ponte” conectando o jumper vermelho & perna

maior do LED;

o LED vermelho conectado em série com o resistor e com a perna menar,
negativa, na coluna vertical da placa de testes;

* Jumper preto, conectado na mesma coluna vertical que a perna menar
do LED vermelho e com o pino GND, terra, do Arduina.

Ftapa [I6: Caso esteja tudo correto, conecte a porta USB & placa Arduino Uno
e a0 computador, alimentando assim o circuito. £ esperado que. da forma que
0 circuito estd montado, o LED ndo acenda, j& que ainda ndo fizemos a
programacén do Arduino para controlar o LED.
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CRIANDO O
PROGRAMA

o X

Pin
©0 ler pino analégico (A) o

porta serial

PN co definir a saida do pino digital @)

. definir a saida PWM e COmo o d
Sensor
E\re-ntus

w @@ definir dngulo do pino do servo
Controlo

Operadore:

Varidveis

Meus
Blocos

AGORAE A
SUA VEZ

ttapa [17: Abra o programa mBlock, ligue o Arduino ao computador, utilizando
a porta USB e inicie a conexéo com o mBlock, no modo “Viver”,

Ftapa [J8: No conjunto de comando observe que, por padréio, esté selecionado
o grupo "Pin", de coloragio Azul. Esses comandos controlam os pinos do
Arduino. Os que estdo com uma cor mais clara séo aqueles que néo
funcionam com o modo de conexdo “Viver”. Como vocé deseja controlar um
pino do Arduino, no qual esté conectado o LED, clique e arraste para a drea
de programagéo o bloco “definir a saida do pino digital (3 ) como | alto v|".

©0 definir a saida do pino digital o como altow

ttapa U9: 0 bloco que vocé arrastou para a drea de programagio faz com
que o pino digital 9 fique no estado "alto”. Como voce j& estudou, o estado
“alto” significa aquele com maior tenséo, ou seja, com aV de saida. 0 estado
baixo, por sua vez, significa a menor tensdo de saida, ou seja, 0V. Porém,
nosso programa ainda néo liga o LED, j& que o pino que vocé esté controlando
e o pino 9 e o pino que o LED esta conectado no seu circuito & o B. Entéo,
mude o valor do pino de 9 para b no bloco e clique sobre o bloco.

©0 definir a saida do pino digital o como altow

ttapa [): Ao clicar no bloco vocé deve observar que o LED acende, ou seja,
vocé conseguiu ligar ele apenas com a programagdo, parabéns! 0 desafio
agora & desligar o LED, para fazer isso vocé deve mudar o valor da saida do
pino digital B para "baixo” e clicar sobre o bloco, ou seja, como a saida sera
de 0V, sem alimentagéo, o LED iré desligar.

©@ definir a saida do pino digital o como baixo v

Assim vocé j4 conseque ligar e desligar um LED conectado no pino B do
Arduino. Agora tente controlar um sequndo LED, crie um circuito igual a esse
criado nesse projeto, porém adicione um LED amarelo conectado no pino 7 e
tente ligd-Io e desliga-lo.

Nao funcionou? Confira novamente todas as ligagdes, pode ser apenas um
pino conectado no furo errado, além disso, confira o valor do pino digital no
bloco e se o Arduino esta conectado com o mBlock & no modo *Viver”
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PISCANDO UM LED COM
« 0 ARDUIND

Arduino + Cabo USB (xl) Placa de testes (xI)
E
Resistor (x) LED vermelho (x1) Jumpers:
Vermelho (xl)
Preto (xI)
COMPONENTES
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CONTROLANDO O LED

ND PROJETO ANTERIOR VOCE CONSEGUI LIGAR E DESLIGAR O LED COM O ARDUIND,
CHEGOU A HORA DE ENSINAR ELE A LIGAR E DESLIGAR AUTOMATICAMENTE.

Uescobertas: comandos de controle e repetigio, de/aye /ogp.

Tempo: 43 MINUTOS
Dificuldade: m

No projeto anterior vocé jé conseguiu ligar e desligar o LED utilizando o cadigo produzido no
mBlock, agora & hora de fazer com que o praprio Arduino ligue e desligue o LED, fazendo o LED
piscas, no ritmo que vocé deseja.

MI]NTAN[]I] [I Ftapa [II: Separe os componentes necessérios para a montagem do circuito.
CIRCUITO

Arduino + Cabo USB (xl) Placa de testes (xI)

Resistor (x/) LED vermelho (x!) Jumpers:
Vermelho (xI)
Preto (xI)
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Etapa [7: Monte um circuito exatamente igual ao montado no exemplo
anterior, com o LED em série com um resistor de 330 ohms, ligado ao pino b
do Arduino e a outra perna do LED, a perna menor, ligada ao pino GND.

rxmm Arduino”

>
=

e e 0000000
e e 0000000
e 0000000

fritzing

Etapa [3: Antes de alimentarmos o circuito, confira todas as conexies
realizadas. Atengéo para os detalhes. Vamos conferir o circuito:

* Jumper vermelho saindo do pino 6 do Arduino e conectado & linha
horizontal junto com o resistor de 330R;

* [esistor fazendo uma “ponte” conectando o jumper vermelho & perna

maior do LED;

o LED vermelho conectado em série com o resistor e com a perna menar,
negativa, na coluna vertical da placa de testes;

* Jumper preto, conectado na mesma coluna vertical que a perna menor
do LED vermelho e com o pino GND, terra, do Arduino.

Ftapa [J4: Caso esteja tudo correto, conecte a porta USB a placa Arduino Uno
e an computador, alimentando assim o circuito. Em sequida, abra o programa
mBlock, ligue o Arduino ao computador, utilizando a porta USB e inicie a
conexdo com o mBlock, no moda “Viver”.
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ERIAN["] u Agora que voce ja consegue ligar e desligar o LED, vamos fazer esse mesmo

processo automaticamente. Utilizando o mesmo circuito elétrico, crie um

FRDERAMA programa para ligar o LED e depois de um tempo desliga-lo, fazendo o LED

piscar.

A primeira ideia que pode vir a sua cabega &, simplesmente, adicionar um
bloco definindo a saida do pino digital para alto e outro bloco definindo a
saida para baixo. Repare que ao colocar um bloco abaixo do outro eles se
encaixam e executam as fungies da sequéncia, primeiro o que estd mais
acima e depois o de baixo.

©@ definir a saida do pino digital o como alto »

©@ definir a saida do pino digital o como baixo v

Ao clicar sobre os blocos vocé percebe que o cadigo funciona, porém o LED
fica acesso por um intervalo de tempo muito pequeno, o desafio agora é:
fazer o LED ligar por um sequndo e depois desligar.

AEI]RA E A Se o seu desafio fosse ligar a |uz da sala por apenas | segundo o que voce

faria? Cologue em uma folha de papel as etapas vocé teria que fazer para

S”A VEZ cumprir essa tarefa.

i 1. Liga aluz da sala
2. Espera i sequwdo
3. Desliga a lue da sala.

DB R ERREBRBIB.

Resposta da atividade
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Ftapa [10: Agora que voce j& conseguiu pensar em uma estratégia para
superar o desafio, crie os comandos para fazer esse mESmOo processo com o
LED conectado no pino B do Arduino. Os comandos para fazer o LED ligar e
desligar voce ja conhece, basta definir a saida do pino B como “alta” e depois
“baixa". Para fazer o programa esperar | sequndo, vamos utilizar um bloco
presente no grupo "Controle”, clique no bloco “esperar (1) sequndo(s)” e
arraste para a area de programagéo, logo apds o comando para definir a
saida do pino digital B como alto. Agora clique no primeiro bloco para que o
programa seja executado.

©@ definir a saida do pino digital o como alto »

©@ definir a saida do pino digital o como baixo v

[ esperado que o LED acenda, fique acesso por | sequndo, e entéio apague. Se
vocé quiser fazer um pisca-pisca, ou seja. o LED acende, apaga, acende,
apaga. repetidas vezes; vocé terd que ficar clicando sempre no primeiro
bloco para executar o programa.

Um dos principais usos dos componentes eletronicos @ para controlar
dispositivos e automatizar tarefas. Dessa forma, vocé pode criar um cadigo
para fazer o LED piscar, vérias vezes, sem que vocé precise ficar clicando o
tempo todo. Para isso vocé deve utilizar o bloco “repetic para sempre”. Com
esse bloco, todos os comandos que sdo encaixados no seu interior serdo
executados e quando chegarem ao fim, voltardo a ser executados novamente.

ttapa [B: Arraste o bloco “repetic para sempre” para a édrea de
programagéo e arraste os outros blocos para o seu interior.

repetir para sempre
©0® definir a saida do pino digital o como alto v

esperar o segundo(s)

©0© definir a saida do pino digital o como baixo v
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ttapa [I7: Repare que o LED pisca, muito rapidamente, a cada | segundo.
Analise o cadigo, linha a linha para tentar entender o que esté acontecendo.

repetir para sempre “Repete para sempre
©0 definir a saida do pino digital @) como alto v | NENERENYV Wol RPN R IRE,
— 1 R  Esperai sequndo
SRl Pl | Pesliga o LED vo pivio G
Volta para o comego

Resposta da atividade

No cadigo que vocé construiu o LED no pino B é ligado, espera | sequndo e &
desligado, ai repete tudo novamente. Ou seja, ele & desligado no fim do cadigo
e volta pro comego, sendo ligado novamente, isso acontece muito rapido.
Entdo, como fazer para que o LED fique um tempo desligado, antes de ligar
novamente?

Ftapa [8: Arraste outro bloco “esperar (1) sequndols)” para a area de
programacdo, abaixo do bloco que define a saida do pino digital B como baixo.

repetir para sempre

©0 definir a saida do pino digital o como alto v

©0® definir a saida do pino digital o como baixo v

AEURA E A Agora vocé jé consegue observar que o LED fica ligado por | segundo e

depois, desligado por | segundo, e o ciclo sempre se repete. Agora

SUA VEZ experimente mudar os tempos de espera, tornando o pisca-pisca mais répido

e mais lento.

Nao funcionou? Confira novamente todas as ligagies, pode ser apenas um
pino conectado no furo errado, além disso, confira o valor do pino digital nos
blocos, se eles estéo encaixados corretamente e se o Arduino esté conectado
com o mBlock e no modo "Viver”.
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Arduino + Cabo USB (xl) Placa de testes (xI)

Resistor (x3) LED verde (x) Jumpers:
LED vermelho (xI) Vermelho (x1) Amarelo (xI)
LED amarelo (xl) Preto (xl) Verde (x1)

LOMPONENTES
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CONTROLANDO O TRANSITD

VOGE VAI CRIAR UM SEMAFORD, IGUIAL AGUELES QUE CONTROLAM O TRANSITO DA SUA
LIDADE.

Uescobertas: criagdo de algoritmicos, programagéo sequencial, [agica booleana.

Tempo: 60 MINUTOS
Dificuldade: mm

Nos projetos anteriores vocé jé consequiu controlar o acionamento de LEDs, agora & a hora de
colocar na pratica esses conhecimentos construindo um seméaforo de transito.

M[INTAN[]I] [l Ftapa [I: Separe os componentes necessérios para a montagem do circuito.
CIRCUITO

Arduino + Cabo USB (xl) Placa de testes (xI)
E é E '4
Resistor (x3) LED verde (xI) Jumpers:
LED vermelho (xI) Vermelho (xI)  Amarelo (x1)
LED amarelo (xI) Preto (xI) Verde (xI)
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Ftapa [17: Antes de voce iniciar a montagem do circuito escreva no seu
caderno quais as partes que compiem um seméaforo de trénsito.

1 Luz (Iampada) vermelha
1 Luz (Iampada) amarela
1 Luz (Iampada) verde

Resposta da atividade

Ftapa [13: Agora que voce ja sabe as partes que compiiem um seméforo, ja
deve imaginar como serd realizada a montagem do circuito. Como o
semaforo possui trés cores, precisaremos de trés LEDs, um vermelho, um
amarelo e um verde. Nessa primeira etapa, monte um circuito para controlar
um LED vermelho, com o pino 2 do Arduino.

rxmm Arduino”

fritzing

Nesse momento ndo se preocupe com a programagéo, ainda, vocé deve focar
apenas na montagem do circuito elétrico.

F importante observar a posigéo dos componentes para facilitar a montagem,
ja que teremos muitos dispositivos.
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Ftapa [J4: Adicione ao seu circuito, agora, um LED amarelo, juntamente com o
seu resistor, conectado ao pino 4 do Arduina.

ANALOG IN
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s 000
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ocOU
Rxmm Arduino”
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1CsP2

fritzing

Etapa [10: Por fim, adicione ao seu circuito um LED verde, juntamente com o
seu resistor, conectado ao pino B, do Arduino.

[=)
c
.
3
hel
[
=3
>
[

fritzing
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Ftapa [J5: Antes de alimentar o circuito, confira todas as conexies realizadas.
Atengéo para os detalhes. Yamos conferir o circuito:

[=]
c
.
3
o
[
<<
< >
[

L -

fritzing

o Jumper vermelho saindo do pino 2 do Arduino e conectado & linha
horizontal junto com o resistor de 330R, que faz uma “ponte” conectando
o jumper vermelho & perna maior do LED vermelho, que tem sua perna
menor conectada na coluna vertical da placa de testes;

e Jumper amarelo saindo do pino 4 do Arduino e conectado & linha
P
horizontal junto com o resistor de 330R, que faz uma “ponte” conectando
o jumper vermelho & perna maior do LED amarelo, que tem sua perna
menor conectada na coluna vertical da placa de testes;

e Jumper verde saindo do pino b do Arduino e conectado a linha horizontal
junto com o resistor de 330R, que faz uma “ponte” conectando o jumper
vermelho & perna maior do LED verde, que tem sua perna menor
conectada na coluna vertical da placa de testes;

* Jumper preto, conectado na mesma coluna vertical que a perna menor
dos LEDs e com o pino GND, terra, do Arduina.

Ftapa [17: Caso esteja tudo correto, conecte a porta USB & placa Arduino Uno
e ao computador, alimentando assim o circuito. Em sequida, abra o programa
mBlock, ligue o Arduino ao computador, utilizando a porta USR e inicie a
conexéo com o mBlock, no modo “Viver”.
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CRIANDO D
PROGRAMA

4 sequndos

3 segundos

[ sequndo

Agora que vocé ja montou o circuito do seméforo, resta apenas controlar os
LEDs de acordo com o funcionamento de um seméforo, mas para fazer isso
vocé deve compreender como funciona um semafora. Analise os trés estados
do semaforo abaixo e crie, no caderno, @ sequéncia de comandos
necessarias para que o semaforo funcione.

_Ligar LED vermelho
Esperar 4 sequndos
Desligar LED vermelho
Ligar LED verde

 Esperar 3 segundos

Desligar LED verde

Ligar LED amarelo

Esperar 1 seguwdo
Desligar LED amarelo
Repetir o cédigo

Possivel resposta da atividade

ttapa [J8: Como vocé j& sabe a sequéncia de comandos, chegou a hora de
colocar @ méo na massa. A primeira etapa é ligar o sinal vermelho. Dessa
forma comece o cadigo ligando o LED vermelho, conectado no pino 2 e
aguardando 4 segundos, em seguida clique no bloco para testar.

©0O definir a saida do pino digital o como alto v

Ftapa [9: A proxima etapa & desligar o sinal vermelho e ligar o sinal verde.
Ou seja. o pino 2 ficard como baixo na saida e o pino B como alto, ligando o
LED verde e esperando 3 sequndos. Cligue no bloco para testar se, apas 4
sequndos o LED vermelho desliga e o LED verde acende.

©0 definir a saida do pino digital o como alto v

©0@ definir a saida do pino digital o como baixo v

©0 definir a saida do pino digital o como alto v
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4 sequndos

3 segundos

| sequndo

©0 definir a saida do pino digital o como

©0@ definir a saida do pino digital o como

©0 definir a saida do pino digital o como

©0@ definir a saida do pino digital o como

©0 definir a saida do pino digital o como

©0@ definir a saida do pino digital o como

ttapa |[): Agora que vocé ja consequiu acionar o sinal verde, basta desligar o
sinal verde e ligar o amarelo por | sequndo. Para fazer isso vocé deve
colocar a saida do pino B, do LED verde, no estado baixo e a do pino 4, do LED
amarelo, no estado alto, aguardar | sequndo e desligar o LED amarelo.

baixo v

alto v

baixo v

alto »

ttapa . Para finalizar, para que o seméaforo funcione corretamente, é
importante que apds apagar o LED amarelo, o vermelho seja acesso e todos
os comandos se repitam, para isso basta vocé utilizar o comando “repetir
para sempre’.

Projeto 04. Seméforo com Arduino

repetir para sempre

©Q@ definir a saida do pino digital o como
| esperar o segundo(s)
| ©0@ definir a saida do pino digital o como

©0@ definir a saida do pino digital o como

esperar e segundo(s)

©0 definir a saida do pino digital o como

©0 definir a saida do pino digital o como

esperar o segundo(s)

©0 definir a saida do pino digital o como

baixo v

alto v

baixo v

alto v

baixo v
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4 sequndos

3 segundos

| sequndo

AGORAE A
SUA VEZ

Confira se todos os comandos estédo sendo realizados de forma correta, olhe
para o seu circuito e confirme se:

[~ LED vermelho fica ligado por 4 segundos e depaois desliga;

/. LED verde & ligado na sequéncia, permanece 3 sequndos ligado e
desliga;

3. LED amarelo & ligado na sequéncia, permanece | segundo ligado e
desliga.

Em programagéo, diferentes cadigos podem chegar ao mesmo resultado. 0
cadign proposto para a montagem do seméaforo & apenas um exemplo, os
blocos poderiam ser organizados de outra forma e o resultado obtido seria o
mesmo, comao no exemplo abaixo.

repetir para sempre

©@ definir a saida do pino digital o como
| ©@ definir a saida do pino digital o como
| ©0 definir a saida do pino digital o como
| esperar o segundo(s)
| ©0@ definir a saida do pino digital e como
| ©0 definir a saida do pino digital o como
| ©@ definir a saida do pino digital o como
| esperar e segundo(s)
| ©@ definir a saida do pino digital e como

©@ definir a saida do pino digital o como

©@ definir a saida do pino digital o como

Agora que vocé consequiu mudar o seméforo, teste mudangas no tempo de
acionamento dos LEDs e na ordem em que eles séo acionados. [lue tal
também projetar uma maquete do semaforo? Isto &, a construgéo fora da
placa de prototipagem, simulando um seméforo real?

Nao funcionou? Confira novamente as ligagies, pode ser apenas um pino
conectado errado, além disso, confira o valor dos pinos digitais nos blocos,
se eles estéio encaixados corretamente e se o Arduino estd no modo “Viver”.
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Arduino + Cabo USB (xl) Placa de testes (xl)
ﬁ ﬁ I
Resistor (xB) LED verde (x2) Jumpers:
LED vermelho (x2) Vermelho (x2) Amarelo (x2)
LED amarelo (x2) Preto (xl) Verde (x2)
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CONTROLANDO O TRANSITO EM UM

LRUZAMENTD

VOCE JA CONSEGUIL CRIAR UM SEMAFORD, MAS VOCE JA REPARDU QUE, GERALMENTE,
SAD DOIS SEMAFOROS? LM EM CADA RUA DE UM CRUZAMENTO?

Uescobertas: criagdo de algoritmicos, programagéo sequencial, raciocinio lagico.

Tempo: 60 MINUTOS

Dificuldade: mmm

No projeto anterior vocé consequiu criar o circuito e o programa para controlar um semaforo,
porém, geralmente sdo dois semaforos em um cruzamento, estd na hora de vocé criar um
semaforo duplo.

M[INTAND[I I] Etapa al: Separe 0s componentes Necessarios para a montagem do circuito.
CIRCUITO

Arduino + Cabo USB (xI) Placa de testes (xl)
E E E '4
Resistor (xB) LED verde (x2) Jumpers:
LED vermelho (x2) Vermelho (x2)  Amarelo (x2)
LED amarelo (x2) Preto (x7) Verde (x2)
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Semaforo 0l Semaforo02  Etapa [7: Antes de vocg iniciar a montagem do circuito escreva no seu
caderno quais as partes de dois semaforos de transito.

sopunfias ¢

2 2 Luzes (lampadas) vermelha
2 Luzes (lampadas) amarela
2 Luzes (lampadas) verde

opunfas |

Resposta da atividade

sopunfias ¢

5 Etapa [J3: Agora que voce ja sabe as partes que compdem os dois semaforos,
ja deve imaginar como serd realizada a montagem do circuito. Como cada
semaforo possui trés cores, precisaremos de seis LEDs, dois vermelhos, dois
) amarelos e dois verdes. Nessa primeira etapa, monte um circuito para
controlar os trés LEDs do primeiro semaforo, exatamente como o circuito
montado no dltimo projeto.

opunfas |

Ceje S
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fritzing

AE[IRA E A Agora que vocé j@ montou o circuito com os trés LEDs que compiem o

primeiro seméforo, adicione ao seu circuito outros trés LEDs, um de cada

SUA VEZ cor, nos pinos 8, 10 e 2, para compor o sequndo seméforo.
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Seméaforo 0l

Ceje S

Seméaforo I]Z_

sopunfias ¢ opunfas | sopunfias ¢

opunfas |

Ftapa [4: Antes de alimentar o circuito, confira todas as conexies.

[=)
c
.
3
o
[
<<
=
[

fritzing

Jumper vermelho saindo do pino 2 do Arduino e conectado & linha
horizontal junto com o resistor conectado & perna maior do LED vermelho,
que tem sua perna menor na coluna vertical da placa;

Jumper amarelo saindo do pino 4 do Arduino e conectado & linha
horizontal junto com o resistor conectado & perna maior do LED amarelo,
que tem sua perna menor na coluna vertical da placa;

Jumper verde saindo do pino B do Arduino e conectado & linha horizontal
junto com o resistor conectado & perna maior do LED verde, que tem sua
perna menor na coluna vertical da placa;

Jumper vermelho saindo do pino 8 do Arduino e conectado & linha
horizontal junto com o resistor conectado & perna maior do LED vermelh,
que tem sua perna menor na coluna vertical da placa;

Jumper amarelo saindo do pino 10 do Arduino e conectado & linha
horizontal junto com o resistor conectado & perna maior do LED amarelo,
que tem sua perna menor na coluna vertical da placa;

Jumper verde saindo do pino 12 do Arduino e conectado a linha horizontal
junto com o resistor conectado & perna maior do LED verde, que tem sua
perna menor na coluna vertical da placa;

Jumper preto, conectado na mesma coluna vertical que a perna menor
dos LEDs e com o pino GND, terra, do Arduino.
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Seméaforo 0l

Ceje S

Seméaforo I]Z_

sopunfias ¢ opunfas | sopunfias ¢

opunfas |

Ftapa [J0: Caso esteja tudo correto, conecte a porta USB a placa Arduino Uno
e ao computador, alimentando assim o circuito. Em sequida, abra o programa
mBlock, ligue o Arduino ao computador, utilizando a porta USB e inicie a
conexdo com o mBlock, no modo “Viver”.

ttapa [I6: Antes de vocé iniciar a programagéo analise todas as etapas
envolvidas no funcionamento dos dois semaforos. Repare que, sempre que o
Seméaforo 0 est4 com sinal verde ou amarelo, o Seméfora 02 deve ficar com
o sinal vermelho, e vice-versa. Urie, no caderno, a sequéncia de comandos
necessarias para que os semaforos funcionem de forma conjunta.

Ligar LED vermelno do Sewmdforo 01
Ligar LED verde do Sevmdforo 02
Esperar 2 sequndos

Desligar LED verde do Semdforo 02
Ligar LED amarelo do Sewaforo 02
Esperar 1 segundo

Desligar LED verwmelho do Semdforo 01
Desligar LED amarelo do Sewmaforo 02
Ligar LED verde do Sewmdforo 01

Ligar LED vermelho do Sevndforo 02
Esperar 3 seguudos

Desligar LED verde do Sewmdforo 01
Ligar LED amarelo do Seymaforo 01
Esperar 1 sequndos

Desligar LED amarelo do Semdforo 01
Desligar LED amarelo do Semdforo 02
Repetir o cédigo

Possivel resposta da atividade
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Semaforo 01 Semaéforo I]Z_

sopunfias ¢ opunfas | sopunfias ¢

opunfas |

ttapa [7: Como vocé j4 sabe a sequéncia de comandos, chegou a hora de
colocar a mao na massa. A primeira etapa & ligar o sinal vermelho do
Semaforo 01 e o sinal verde do Semaforo 02. Dessa forma comece o cadigo
ligando o primeiro LED vermelho, conectado no pino 2, e o sequndo LED verde,
conectado no pino 12, e aguardando 3 segundos, em sequida clique no
primeiro bloco para testar se os LEDs, vermelho e verde, acenderam.

@@ definir a saida do pino digital e como altow

©@ definir a saida do pino digital @ como alto v

Ftapa [J8: A praxima etapa € desligar o sinal verde do semaforo 02 e ligar o
sinal amarelo. Para tanto vocé deve definir a saida do pino 12, LED verde,
como baixo e a saida do pino 10, LED amarelo, para alto, e aguardar |
sequndo. Perceba que, nesse momento, o sinal vermelho do seméforo Ol
permanece inalterado. Clique no bloco para testar se o LED verde do
semaforo 7 apaga apds 3 segundos, ligando o LED vermelho do semaforo 2,
enquanto o LED vermelho do seméforo | permanece ligado.

©0@ definir a saida do pino digital o como altow
©0@ definir a saida do pino digital @ como alto v
esperar o segundo(s)

©0@ definir a saida do pino digital @ como

©0@ definir a saida do pino digital o como

esperar o segundo(s)
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Semaforo 0l Semaforo 02 Etapa [19: Agora vocé tem que desligar os sinais vermelho, do seméforo 01, e
amarelo, do semaforo 02, e ligar os sinais verde, do semaforo 01, e vermelho,
do seméforo 02. Para tanto voce deve definir as saidas dos pinos 2 e 10, LEDs
vermelho e amarelo, como baixo e a saida dos pinos b e 8, LEDs verde e
5 vermelho, para alto, e aguardar 3 sequndos. Clique no bloco para testar o
programa, até esse momento.

sopunfias ¢

opunfas |

= ©0© definir a saida do pino digital e como

©0@ definir a saida do pino digital @ como

sopunfias ¢

©0© definir a saida do pino digital @ como

opunfas |

©0@ definir a saida do pino digital m como

©0@ definir a saida do pino digital e como baixo v

©0® definir a saida do pino digital m como baixo ¥

©0@ definir a saida do pino digital o como altow

©0@ definir a saida do pino digital e como altow

Projeto 0a. Seméafora duplo com Arduino a7



Semaforo 0l Semaforo 02 Etapa [ Por fim, vocé deve apagar o sinal verde, do semaforo 01, e ligar o

sopunfias ¢

baixo.

sopunfias ¢ opunfas |

opunfas |

Projeto 0a. Seméafora duplo com Arduino

©0@ definir a saida do pino digital e como
©0© definir a saida do pino digital @ como
esperar e segundo(s)

©0@ definir a saida do pino digital @ como
©0@ definir a saida do pino digital m como
esperar o segundo(s)

©0@ definir a saida do pino digital e como
©0@ definir a saida do pino digital m como
©0@ definir a saida do pino digital o como

©0@ definir a saida do pino digital e como

©0@ definir a saida do pino digital o como

©0© definir a saida do pino digital o como

©0@ definir a saida do pino digital e como

©0@ definir a saida do pino digital o como

baixo v

alto »

sinal amarelo, do semaforo 01, aguardar | sequndo e desligar os sinais dos
dois semaforos. Para fazer isso vocé deve definir a saida do pino B, LED
verde, como baixo e do pino 4, LED amarelo, como alto, aguardar | sequndo, e
3 entdo definir os dois pinos 8. LED vermelho, e 4, LED amarelo, para nivel

03



Semaforo 0l Semaforo 02 Etapa [: Para concluir, teste o programa e confira todas as etapas, se estéo
de acordo com a representagéo na figura dos dois semaforos. Caso todas as
etapas estejam corretas, adicione o comando “repetir para sempre”, para
que os comandos Se repitam continuamente.

sopunfias ¢

repetir para sempre

opunfas |

©0 definir a saida do pino digital e como

©0 definir a saida do pino digital @ como

sopunfias ¢

= ©0 definir a saida do pino digital @ como

©0 definir a saida do pino digital m como

opunfas |

©0 definir a saida do pino digital e como baixo v
©0 definir a saida do pino digital m como baixo v
©0 definir a saida do pino digital o como alto v

©0 definir a saida do pino digital e como alto v

©0 definir a saida do pino digital o como

©0 definir a saida do pino digital o como

©0 definir a saida do pino digital e como

©0 definir a saida do pino digital o como

AE[IRA E A (lue tal incluir, no seu projeto, uma sinalizagio para os pedestres? Utilizando

LEDs verde e vermelho, vocé pode sinalizar @ passagem segura para os

SI_IA VEZ pedestres, quando o sinal estiver vermelho.

Nao funcionou? Confira novamente todas as ligagiies, pode ser apenas um
pino conectado no furo errado, além disso, confira o valor dos pinos digitais
nos blocos, se eles estdo encaixados corretamente e se o Arduino esta
conectado com o mBlock e no modo "Viver”.

Projeto 0a. Seméafora duplo com Arduino a4



LONTROLANDO A
« LUMINOSIDADE DO LED

Arduino + Cabo USB (xl) Placa de testes (xI)
E
Resistor (x) LED vermelho (x1) Jumpers:
Vermelho (xl)
Preto (xI)
COMPONENTES

ik



CONTROLANDO O BRILHD DO LED

NESSE PROJETO VOCE VAI NAD VAI SIMPLESMENTE LIGAR E DESLIGAR O LED, VOCE VAI
CONTROLAR A INTENSIDADE DO BRILHO DO LED.

Uescobertas: pinos digitais PWM, comandos de controle e repetigéo.

Tempo: 30 MINUTOS

Dificuldade: m

Nos projetos anteriores vocé j& consequiu ligar e desligar LED utilizando o cadigo produzido no
mBlock, agora & hora de aprender a controlar a intensidade da luminosidade do produzida pelo

LED.

MI]NTAN[]I] l] Ftapa [l Separe os componentes necessérios para a montagem do circuito.
CIRCUITD

Arduino + Cabo USB (x) Placa de testes (xl)

E | ==

Resistor (x]) LED vermelha (x]) Jumpers:

Vermelho (xI)
Preto (x1)

Projeto 0B. Controlando a luminosidade do LED ab



Etapa [7: Monte um circuito exatamente igual ao montado no projeto 2, com o
LED em série com um resistor de 330 ohms, ligado ao pino b do Arduino e a
outra perna do LED, a perna menor., ligada ao pino GND.

Arduino”

L -
RX N

fritzing

Ftapa [3: Antes de alimentarmos o circuito, confira todas as conexdes
realizadas. Atengéo para os detalhes. Vamos conferir o circuito:

e Jumper vermelho saindo do pino b do Arduino e conectado a linha
horizontal junto com o resistor de S30R;

* [Resistor fazendo uma “ponte” conectando o jumper vermelho & perna

maior do LED;

e LED vermelho conectado em série com o resistor 8 com a perna menar,
negativa, na coluna vertical da placa de testes;

* Jumper preto, conectado na mesma coluna vertical que a perna menor
do LED vermelho e com o pino GND, terra, do Arduino.

Ftapa [J4: Caso esteja tudo correto, conecte a porta USB a placa Arduino Uno
e ao computador, alimentando assim o circuito. Em sequida, abra o programa
mBlock, ligue o Arduino ao computador, utilizando a porta USB e inicie a
conexdo com o mBlock, no modao *Viver”.

Projeto 6. Controlando a luminosidade do LED a7



SAIDA PWM
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Da mesma forma que nos projetos anteriores, vocé deve utilizar os pinos
digitais do Arduino, porém, dessa vez, vocé vai utilizé-los no modo PWM. PWM
significa pulso com modulagéo, em outras palavras, o a saida do pino néo
serd constantemente alta ou baixa, como acontece com as saidas digitais
normalmente, o que ocorre € que o sinal serd pulsado ao longo do tempo.
(bserve, na imagem abaixo que, quanto maior o pulso, mais tempo o pino fica
no estado alto, maior a voltagem de saida e maior a intensidade da luz da
lampada.

=5[] (| [[ (]

Saida em alto por 20% do tempo, entdo 0.2 x 8V =1V

%)

X

PWM = 128 |_

Saida em alto por 0% do tempo, entdo 0.0 x aV = 2.5V

-2 [ ][] 1| /:

Saida em alto por 80% do tempo, entdo 0.8 x oV = 4V -

=
-

Por padréo os pulsos variam em uma frequéncia de 0 a 253, sendo 0 quando
ndo ha a ocorréncia de pulsos e PWM quando a amplitude do pulso & méxima.

Nas placas Arduino, os pinos PWM séo sinalizados com o sinal de til ( ~ ),
antes do seu ndmero. Apenas os pinos com esse sinal podem ser utilizados no

modo PWM. 0 Arduino Uno possui & pinos PWM, os pinos 3, 5, 6. 9. 10 e 1.

ttapa [15: No mBlock, o comando utilizado para controlar a intensidade dos
pulsos na saida de um pino PWM & o comanda “definir a saida PWM (5 ) como
(') oa" presente no grupo “Pin".

definir a saida PWM o como o o0

Projeto 0B. Controlando a luminosidade do LED a8



Ftapa [JG: Agora basta que vocé informe em qual pino o seu LED esta
conectado, nesse caso o pino B, e qual a intensidade do sinal PWM. Teste seu
bloco com a intensidade com valor 50, caso esteja tudo certo o LED deve
ligar, porém com uma intensidade mais baixa do que a usual.

definir a saida PWM o como @ (oo}

AEI]RA E A Experimente variar a intensidade do PWM e observe o que acontece com o
brilho do LED. Crie um programa que mude a intensidade do LED do LED aos

S”A VEZ poucos, aumento de 0 até 28, variando ol unidades a cada sequndo.

Nao funcionou? Confira novamente todas as ligagies, pode ser apenas um
pino conectado no furo errado, além disso, confira o valor do pino digital no
bloco, se o circuito esté correto e se o Arduino estd conectado com o mBlock
e no modo "Viver".

definir a saida PWM o como o oo}
esperar o segundo(s)

definir a saida PWM o como @ (©.0)
esperar 0 segundo(s)

definir a saida PWM o como @z oo
esperar o segundo(s)

definir a saida PWM o (LN 153 Nool
esperar 0 segundo(s)

definir a saida PWM o como QLY o0

esperar o segundo(s)

definir a saida PWM o como EEEP ©0

Possivel resposta da atividade

Projeto 0B. Controlando a luminosidade do LED a9



ALUMENTANDD A
« LUMINOSIDADE DO LED

Arduino + Cabo USB (xl) Placa de testes (xI)
E
Resistor (x) LED vermelho (x1) Jumpers:
Vermelho (xl)
Preto (xI)
COMPONENTES

BO



VARIANDO E COMPARANDO

NESSE PROJETO VOCE VAl AUMENTAR A INTENSIDADE DA LUMINOSIDADE DO LED, ADS
POUCOS E DE FORMA AUTOMATICA, SEM PRECISAR REPETIR BLOCOS.

Uescobertas: variaveis, operadores e condicionais.

Tempo: 60 MINUTOS
Dificuldade: mmm

No desafio do projeto anterior vocé j& consequiu aumentar a intensidade da luminosidade de
um LED, porém utilizando um cadigo repetitivo, que |he dé muito trabalho para montar e para
alterar. Chegou a hora de vocé aprender a fazer esse mesmo processo com um codign mais
enxuto e que néo vai te dar tanto trabalho na hora de fazer alguma alteragéo.

MDNTAND[I [I Ftapa [l Separe os componentes necessérios para a montagem do circuito.
CIRCUITO

---------------------------
lllllllllllllllllllllllllll

---------------------------
---------------------------

Arduino + Cabo USB (x) Placa de testes (xl)

E | ==

Resistor (x]) LED vermelha (x]) Jumpers:

Vermelho (xI)
Preto (xI)

Projeto 07. Aumentando a luminosidade do LED i



Ftapa [7: Monte um circuito exatamente igual ao montado no projeto
anterior, com o LED em série com um resistor de 330 ohms, ligado ao pino b
do Arduino e a outra perna do LED, a perna menar, ligada ao pino GND.

o
- OO0
rxmm Arduino”

ooolcoo..cooo.c.oooolloo.coooooo
®© ® 0 0 0 0000000000000 00000000000000

fritzing

Ftapa [3: Antes de alimentarmos o circuito, confira todas as conexides
realizadas. Atengéo para os detalhes. Vamos conferir o circuito:

* Jumper vermelho saindo do pino 6 do Arduino e conectado & linha
horizontal junto com o resistor de S30R;

¢ [esistor fazendo uma "ponte” conectando o jumper vermelho & perna

maior do LED;

o LED vermelho conectado em série com o resistor e com a perna menar,
negativa, na coluna vertical da placa de testes;

* Jumper preto, conectado na mesma coluna vertical que a perna menar
do LED vermelho e com o pino GND, terra, do Arduino.

Ftapa [14: Caso esteja tudo correto, conecte a porta USB & placa Arduino Uno
e ao computador, alimentando assim o circuito. Em sequida, abra o programa
mBlock, ligue o Arduino ao computador, utilizando a porta USR e inicie a
conexéo com o mBlock, no modo “Viver”.

Projeto 07. Aumentando a luminosidade do LED k2



VARIAVEIS Analisando o cadigo do exemplo ao lado, caso vocé deseje alterar o valor do

tempo de espera entre a alteragio nos valores PWM, ou alterar o pino ao
qual o LED esta conectado, teria que alterar esses valores em cada um dos
blocos, o que & muito trabalhoso, principalmente para projetos maiores. Para
evitar esse trabalho podemos usar variaveis, que sdo blocos aos quais
definimos um valor e sempre vamos utilizar esses blocos na nossa
programagdo, sempre que desejamos mudar o valor de uma varidvel basta
mudar no bloco em que definimos o valor dela e a mudanga ocorrerd nos
demais.

definir a saida PWM o como o [©0)

definir a saida PWM e como 9 (50}

definir a saida PWM e como @ (c.0]

definir a saida PWM e como @ (c0)

definir a saida PWM e como @ (c.0]

definir a saida PWM e como @ 0

Para facilitar a compreenséo do conceito de varidvel imagine o sequinte
exemplo, digamos que vocé tenha uma caixa fechada e percebe que conseque
guardar nessa caixa 4 Arduinos. Se vocé tem duas caixas iguais, e em cada
caixa cabem 4 Arduinos, quantos Arduinos cabem nas duas caixas?

4 Arduivos 4+ 4=0
Arduivos

Digamos que agora vocé percebeu que as caixas eram um pouco maiores do
que vocé pensou e, ao invés de 4, em cada caixa cabem 0 Arduinos, quantos
Arduinos cabem nas duas caixas?

5 Arduinos PHE =D
Arduinoes

Podemos entender varigveis de forma semelhante a esse exemplo. Teriamos
uma variavel caixa, que inicialmente teve seu valor igual a 4, em sequida seu
valor foi modificado para 9, e as operagéies que envolvem essa varidvel
serdio alteradas de acordo com a mudanga no seu valor,

Projeto 07. Aumentando a luminosidade do LED B3



. Criar uma Variavel

ttapa [o: Crie uma nova varigvel clicando no grupo “Variaveis” e em sequida
o no botdo "Criar uma Variavel”. Na janela que se abre nomeie sua variavel
o

_ — como “intensidade” e clique no botdo "Esta bem”.
:
Dados

Novo nome da variavel:

mostrar variavel intensidade »
d Qntensidade| )
E\Er?ms Criar uma Lista @® Para todos os atores
) Apenas para este ator
o
Controlo
peradore:
o
Variaveis . ., ‘e
ttapa [J5: Agora atribua um valor a nossa variavel, para tanto, utilize o bloco
o “definir lintensidade w| para (1 )", arraste para a rea de programagéo. A
Elocos

partir desse momento a varivel “intensidade” tem o valor igual a zero.

definir intensidade v para o

ttapa [7: Chegou a hora de vocé utilizar sua varivel. Abaixo desse bloco
onde & definido o valor de intensidade, adicione um bloco para controlar um
pino PWM e ja defina o valor do pino para B, conforme o circuito montado.

definir intensidade v para o

definir a saida PWM o como o o o]

ttapa [J8: Agora utilize a variavel “intensidade”, para definir a intensidade da
saida PWM do pino b. Para fazer isso, no grupo variaveis, clique e arraste o

bloco “intensidade” e solte ele dentro do espago destinado & intensidade do

PWM.

definir intensidade v para a

Projeto 07. Aumentando a luminosidade do LED b4



intensidade ([JE)

ttapa - 0 bloco intensidade deve ser inserido dentro do bloco que define a
saida PWM, como na imagem abaixo. Dessa forma o valor da luminosidade do
LED irg variar de acordo com o valor definido para a variavel “intensidade”.
Mude o valor definido para “intensidade” e observe o que acontece com a

luminosidade do LED.

definir intensidade v para @

definir a saida PWM o como | intensidade ©©

(bserve que o valor das varidveis aparece no palco, junto ao Panda. Isso &
muito bom para vocé acompanhar a execugdo do seu programa, de acordo
com os valores das varigveis.

ttapa |[: Como o seu desafio nesse projeto & aumentar o brilho do LED, ao
longo do tempo, crie mais uma varigvel, que vai definir o quanto o brilho
deverd aumentar ao longo do tempo e nomeie essa variavel de "incremento”.

Novo nome da variavel:

anrementd )

@® Para todos os atores

) Apenas para este ator

e

ttapa |l: Defina o valor da varidvel incremento coma sendo 3.

definir intensidade v para o

definir incremento v para o

definir a saida PWM o como | intensidade ©©

Projeto 07. Aumentando a luminosidade do LED G



OPERADORES

®
®. O
porta serial

YO
L
Sensor . > @
®
Eventos
o
Conirolo n
o 4D
Operadore «
@

intensidade n
incremento “

Ftapa |7 A variavel incremento determina o valor no qual a variavel
intensidade devera aumentar, para aumentar o brilho do LED. Porém, para
fazer esse processo temos que entender que o novo valor da intensidade
deve ser igual ao valor anterior, somado ao valor do incremento. Para fazer
operagiies, nesse caso serd uma operagdn de soma, devemos utilizar o bloco
desoma, (( ) + ( )), presente dentro do grupo Dperadores. Adicione as
duas varidveis nos espagos destinados a soma. [ resultado desse bloco serd
a soma entre o valor da intensidade e o incrementao.

intensidade + incremento

(s operadores podem ser utilizados para a realizagio de operagies
mateméticas, comparagio entre valores, operagies ldgicas, além de
operagiies com palavras e frases.

Ftapa 13 Defina agora, abaixo do bloco de controle do PWM, o valor da
variavel intensidade, como sendo o bloco da soma entre intensidade e
incremento.

definir intensidade v para o

definir incremento v para o

definir a saida PWM e como | intensidade ©©

definir intensidade v para intensidade + incremento

Para entender o procedimento acima, observe o valor da variavel intensidade
no palco, antes da execugéo do programa o valor € [, apds a execugéo, o
valor passa a ser 4, logo o valor da intensidade passou a ser o valor anterior
somado ao incremento, ou seja, 0 + 8 = 0. Se vocé analisar o codigo o que
OCOPTE COM as variaveis é o seguinte:

intensidade = D
ncremento =5

Il

intensidade + incremento
0 + 5

mtensidade
[inteunsidade
ntensidade = 5

(Il

Projeto 07. Aumentando a luminosidade do LED BE



intensidade m
incremento ﬂ

CONDICIONAIS

Ftapa |3: Agora, para que o seu LED tenha seu brilho aumentado aos poucos,
ndo basta aumentar o valor da intensidade apenas uma vez, esse valor tem
que aumentar até chegar no valor méximo, em Za0. Para fazer isso basta
vocé repetir as etapas que definem o PWM do pino B e a etapa que realiza a
soma entre a intensidade e o incremento. Para que o aumento do brilho
ocorra de forma suave, vocé deve esperar um tempinho (0.0 sequndos) entre
os incrementos. Ao executar o programa, observe como o brilho do LED
aumenta, com o passar do tempo, e como o valor da varigvel intensidade
aumenta.

definir intensidade v para o

definir incremento v para o

repetir para sempre

definir a saida PWM o como | intensidade ©©

definir intensidade v para intensidade + incremento

esperar @ segundo(s)

Ao observar o valor da variavel intensidade no palco, vocé deve ter percebido
que esse valor supera o valor méaximo que pode ser atribuido & um pino PWM,
que & de 250. 0 desafio agora &, como aumentar o valor da intensidade
apenas até chegar em 7007 Depois de 203 nédo executar mais o cadigo, ja que
ja se obteve o valor maximo para o pino PWM.

Para superar esse desafio vamos utilizar uma estrutura de condicionais.
Essas estruturas permitem que o programa execute um determinado
comando de acordo com algumas condigies estabelecidas, como no exemplo
abaixo, a fungdo SE & uma condicional e tudo que estd dentro dela s serd
executado se a condigdo for obedecida, nesse exemplo, a condigéo & que a
idade seja maior que 16 anos, caso ela seja obedecida vocé poderd votar,
caso contrério, néo poderé.

:SE sua idade for wmaior due 16 avos
Vocé pode Votar

b7



intensidade <

AGORA E A
SUA VEZ

Ftapa |4: Encontre a condicional “se” no grupo “Controle” e arraste para a
area de programagéo. Esse bloco funciona de uma forma bem simples, tudo
que estiver encaixado dentro dele sera executado sempre que a condigéo,
inserida apds o "se”, for obedecida. £ comum, em condicionais, o uso de
operadores de relagdo, principalmente o maior que (>), menor que (<) e a
iqualdade (=). Como nesse projeto vocé quer que o valor da varidvel
intensidade seja aumentado até 203, podemos utilizar como condigéo que
intensidade tem que ser menor gue 203 para que o cadigo seja executado.

Ftapa [0: Arraste agora o operador acima e o cologue como condigéo para o
bloco condicional “se”. Em sequida, arraste para o interior do bloco "se” os
comandos que devem ser executados apenas quando a condicional for
verdadeira, ou seja, quando a intensidade for menor que 204. Teste o cddigo
novamente, acompanhando o aumento do valor da varidvel intensidade, até
parar em 2aa.

definir intensidade v para o
definir incremento v para o
repetir para sempre
se intensidade < entao
definir a saida PWM o como | intensidade ©©

definir intensidade v para intensidade + incremento

esperar @ segundo(s)

Experimente variar o valor do incremento e do tempo de espera, para deixar
a redugdo do brilho mais suave. Crie um programa que reduza a intensidade
do LED, defina a intensidade inicial como sendo 253, vé reduzindo o valor até
zero. Lembrando que o valor da intensidade néo pode ser menar que zero.

Nao funcionou? Confira novamente todas as ligagies, pode ser apenas um
pino conectado no furo errado, além disso, confira o valor do pino digital no
bloco, se o circuito esté correto e se o Arduino estd conectado com o mBlock
e no modo "Viver".

Projeto 07. Aumentando a luminosidade do LED G



definir intensidade v para

definir incremento v para o

repetir para sempre
se intensidade > o entio
definir a saida PWM o como | intensidade ©Q@

definir intensidade v para intensidade - incremento

esperar segundo(s)

Possivel resposta da atividade

Lembre que em programagéo diferentes cadigos podem chegar ao mesmo
resultado. [ cadign proposto para esse projeto é apenas um exemplo, os
blocos poderiam ser organizados de outra forma e o resultado obtido seria o
MESM.

Projeto 07. Aumentando a luminosidade do LED B9



LONTROLANDO UM
» BUZZER

L e L L L

Arduino + Cabo USB (xl) Placa de testes (xl)

———Z

+

Buzzer (xI) Jumpers:

Vermelho (x1)
Preto (xl)

LOMPONENTES

70



FAZENDO BARULHD

CUIDADO! CHEGOU A HORA DE VOCE PRODUZIR SONS, UTILIZANDD O ARDUIND E UM
BUZZER CRIAR UM ALARME!

Uescobertas: funcionamento de buzzer, programagéo sequencial, gravagdo permanente na
placa Arduino.

Tempo: 30 MINUTOS

Dificuldade: m

Sabe aquele alerta sonoro do micro-ondas quando o tempo de aquecimento acabou? Esse
som & emitido por um dispositivo eletranico chamado Buzzer, hoje vocé vai aprender a
controlar o Buzzer para criar alarmes.

MUNTANDI] [I Ftapa [l Separe os componentes necessérios para a montagem do circuito.
CIRCUITO

Arduino + Cabo USB (xI) Placa de testes (xl)

® ——

Buzzer (xl) Jumpers:
Vermelho (x1)
Preto (xI)

Projeto 08. Controlando um Buzzer Tl



BUZZER

0 Buzzer & um dispositivo piezoelétrico, ou seja. ele vibra quando recebe
corrente elétrica. Essa vibragdo move o ar na superficie do buzzer, criando
ondas sonoras.

Esse dispositivo & muito utilizado em alertas sonoros de equipamentos
eletranicos. Dutro uso muito importante & como alerta sonoro para pessoas
com deficigncia visual ou com baixa visao, em semafaras, por exemplo.

Ftapa [7: Antes montar o circuito, identifigue o pino positivo da placa,
geralmente & o pino com a perna maior, apds identificar encaixe o buzzer na
placa de testes e, utilizando um jumper vermelho, conecte o lado positivo ao

pino 9 do Arduino Uno e o lado negativo, utilizando um jumper preto, ao pino
GND.

LI I I )
LI )
LI )
LI )

. L] .

L I I A A A )
® e 8 0000000
L R A A A A Y

LI I )
LI )
LI I )
LI )

LI )
LI )
e e 00

o
c
-
=
o°
[
=
ol
[

ot
rad

LI I )
e e 00
LI I )
LI )
LI I )
LI )
LI )
LI )
LI )

LI )
" e e 00
LI I )
LI )

R N I R I N A N N ]
8 8 888 8808080880880 0808

fritzing

Ftapa [J3: Antes de alimentar o circuito, confira todas as conexies realizadas.
Atengéo para os detalhes. Vamos conferir o circuito:

* Jumper vermelho saindo do pino 9 do Arduino e conectado & linha
horizontal junto na qual estd conectado o pino positivo (maior) do buzzer.
A linha na qual estd conectado o pino menor do buzzer esté conectada,
com o jumper preto, ao pino GND do Arduino UND.
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CARREGAR
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Ftapa [4: Caso esteja tudo correto, conecte a porta USB & placa Arduino Uno
e ao computador, alimentando assim o circuito. Em sequida, abra o programa
mBlock, ligue o Arduino ao computador, utilizando a porta USB e inicie a
conexdo com o mBlock, no modo “Carregar”.

Ao trabalhar com algum componentes eletranicos, como o buzzer, temos que

utilizar 0 modo “Carregar”. Nesse modo, as mudangas que realizamos na

programagdo s6 serdo realizadas quando carregamos essa programagio
. ;s v ny\J- n nu n

para o Arduino. Ao contrério do modo “Viver”, no modo “Carregar”, essa

programacéo fica salva no Arduino e seré executada mesmo que a placa néo

esteja conectada em um computador, alimentada por pilhas, por exemplo.

ttapa U5: No grupo "Pin”, vocé deve perceber que, no modo carregar, todos
os blocos estdo disponiveis, o modo carregar permite que vocé tenha mais
blocos para a criagéo dos seus programas. Para controlar o buzzer escolha
0 bloco “tocar pino (9 ) com a nota | C4 w| durante (0.25) tempo (s)" e
arraste para a area de programagio. Com esse bloco vocé ird tocar, no pino
9, a nota musical G4, do maior com 42, durante 0,25 sequndos.

©0@ tocar pino o comanota C4 v durante tempo(s)

ttapa [I6: Porém, antes de vocé carregar o cadigo para o Arduino, vocé tem
que informar ao Arduino quando esse cadigo serd executado, para isso vé no
grupo “Eventos” e encaixe o bloco "quando o Arduino Uno comegar” antes do
bloco anterior. Dessa forma, quando o Arduino Uno comegar, seré tocada a
nota G4 por 0,25 sequndos, no buzzer conectado ao pino 3.

©Q@ tocar pino o comanota C4 v durante @ tempo(s)

ttapa [J7: Cligue agora no botdo “Carregar” para que os comandos sejam
transferidos para a placa. Se tudo der certo vocé ouvird um alerta sonoro
por 0.25 segundos.
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v Ftapa [J8: Pense agora em como funciona um alarme, o som é emitido, tem-se
alguns sequndos sem o som e, entéo, ele volta a ser emitido, repetidas vezes.
Para programar esse efeito vocé deve inserir uma estrutura de repetigéo,

., para que o som néo fique sendo tocado para sempre, utilize o bloco “repetir (
[0 )" Com esse bloco, os comandos que estdo no seu interior seréo
executados 10 vezes seguidas. Ndo esquega que apds soar o alarme voce tem
que deixar um tempinho de silencio, para isso adicione um bloco para
esperar (.20 sequndos. Ao carregar para o Arduino vocé deverd ouvir um
alarme com |0 alertas sonoros.

) 4
AE [I R A E A Experimente mudar as notas musicals, 8 duragdn da EXecupsn dessas e o
lempn de espera, observando como o perfil do alarme muda com £ssas

S I_I A V EZ alteragaes.

Serd que o buzzer poderia ser utilizado nos Semaforos para que as pessoas
com deficiéncia visual ou baixa visso SoubESSEm o moments correto de
atravessar d faixa de pedestres? ecrie o projeto do sematorn, adizionands
agora um buzzer para emitir um alerta sonoro sempre gue o sinal estiver
vermelho.

Nao funcionou? Confira novamente todas as ligagdes, além disso, confira o
valor do pino digital no bloco, e se o Arduino esté4 conectado com o mBlock e
no modo “Carregar”.
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MELODIAS COM O
« BUZZER

lllllllllllllllllllllllllll
lllllllllllllllllllllllllll

---------------------------
lllllllllllllllllllllllllll

Arduino + Cabo USB (xl) Placa de testes (xl)

+
Buzzer (xI) Jumpers:
Vermelho (xI)
Preto (xI)

COMPONENTES

Ta



SOLTA O SOM

AUMENTA O SOM! CHEGOU A HORA DE VOCE PRODUZIR MELODIAS, UTILIZANDD O
ARDUIND E, QUEM SABE, TOCAR A SUIA MUSICA FAVORITA.

Uescobertas: programagéo sequencial, gravagdo permanente na placa Arduino, teoria
musical basica.

Tempo: 60 MINUTOS
Dificuldade: mmm

Sabe aquela misica que vocé gosta? Vocé poderd tocar ela utilizando o buzzer conectado ao
Arduino Uno, para isso deverd aprender um pouco sobre as notas musicais e como ler
partituras musicais.

MUNTANDI] [I Ftapa [l Separe os componentes necessérios para a montagem do circuito.
CIRCUITO

Arduino + Cabo USB (x1) Placa de testes (xI)

© ——

Buzzer (xI) Jumpers:
Vermelho (xI)
Preto (xl)
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Ftapa [J7: Monte o circuito do Buzzer, conectado ao pino 3 do Arduino Uno,
igual ao circuito do projeto anterior.

LI )
LI I )
LI )

LI )
LI )
LI )

s e 8 8
e 0 00
ANALOG IN .

o -
3
|

R I A A A A
2 s 02 00 000800
a8 8 8888880
s 8 8 88808080

LI I )
LI )
LI I I )
LI )
LI )
LI )
LI )

OO(

rxmm Arduino”

L .
TX .

e e e
e e 00
LI I )
LI )
LI )
LI )
LI )
LI )

LI )
LI )
e e 00
“ e e 00

® 8 8 8888000008000
s 8 8 8 8888808808080 08808

fritzing

Ftapa [J3: Antes de alimentar o circuito, confira todas as conexies realizadas.
Atengéo para os detalhes. Yamos conferir o circuito:

e Jumper vermelho saindo do pino 9 do Arduino e conectado & linha
horizontal junto na qual estd conectado o pino positivo (maior) do buzzer.
A linha na qual estd conectado o pino menor do buzzer estd conectada,
com o jumper preto, ao pino GND do Arduino UND.

ttapa 4 Caso esteja tudo correto, conecte a porta USB a placa Arduino Uno
e ao computador, alimentando assim o circuito. Em sequida, abra o programa
mBlock, ligue o Arduino ao computador, utilizando a porta USB e inicie a
conexdo com o mBlock, no modo “Carregar”.
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ERIANDD ttapa [J0: Como o buzzer reproduz notas musicais, vocé pode, naturalmente,

utiliza-lo para reproduzir melodias de misicas. Para fazer isso vocé vai

MELDDIAS precisar da partitura da masica. Para facilitar as coisas as misicas devem

ter apenas uma clave e tocar uma nota por vez, para que o buzzer e Arduino
consigam executar essa misica. Para identificar as notas e as duragées vocé
deve utilizar o guia a sequir:

NDTAS Nota Musical: L4 Si Do Re Mi Fa Sal
M”SIEAIS Gifra: A B C 0 E F G

»

CLAVEDESOL C4 D4 E4 F4 G4 A4 B4 C5 Do ES Fo G5 A5 BS CB

o £
B
o ® |

CLAVEDEDO C3 D3 E3 F3 03 A3 B3 C4 D4 E4 F4 G4 A4 B4 Ch

5): rair'*ﬁ’!ﬂFIJMLI;

40 |
CLAVEDEFA C2 D2 E2 F2 G2 A2 B2 C3 D3 E3 F3 G3 A3 B3 C4

TEMPD
o e || o | oo | s || s

w e Sl ) D))

DURAGAD I /2 /4 /8 /16 /32 /b4
SEGUNDOS 2 I 0.3 0.2 0,125 0.0620  0.03123

Projeto 09. Melodias com o Buzzer 78



ENTENDENDD [ e o e e e
PARTITURAS

Partitura: Brilha Bilha Estrelinha (Parte 01)

#n\ 4 3 4 3 4 4
1 2
¢ o o =
o L | i
Parte | Parte 2 Parte 3

WMisica: Brilha Brilha Estrelinha (parte 1)

C4 por 0,5 sequudos

Parte |
L C4 por 0,5 SG@MVIU{OS
(a4 por 0,5 Seqmmdog
bt | G4 POr 0.5 segqundos

A4 por 0,5 segundos
| A4 por 0,5 seguudos
G4 por 1 sequndo

T4 por 0,5 sequndos
T4 por 0,5 sequndos
Parte3 | |E4 por 0,5 segundos
E4 por 0,5 segundos
D4 por 0,5 seguudos
P4 por 0.5 sequndos
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ttapa [17: Agora que vocé ja conhece as notas e os tempos, crie um programa
no mBlock com todas as notas, na sequéncia da partitura. Carregue para o
Arduino Uno e confira que o Buzzer reproduz a masica.

CRIANDO O

PROGRAMA

quando o Arduino Uno comegar
©® tocar pino o com a nota
©® tocar pino o com a nota

©A tocar pino o com a nota

©@ tocar pino o com a nota

©@ tocar pino o com a nota
©® tocar pino e com a nota
©A tocar pino o com a nota
©@ tocar pino o com a nota
©@ tocar pino o com a nota
©@ tocar pino o com a nota
©A tocar pino o com a nota
©@ tocar pino o com a nota

©@ tocar pino o com a nota

durante tempo(s)
durante tempo(s)
durante @ tempo(s)
durante @ tempo(s)
durante @ tempo(s)
durante @ tempo(s)
durante o tempo(s)
durante tempo(s)
durante m tempo(s)
durante @ tempo(s)
durante @ tempo(s)
durante @ tempo(s)
durante @ tempo(s)

Pesquisa a partitura de alguma misica que vocé gosta e crie um programa
para tocar essa melodia com o Buzzer. Uma opgéo é a masica Asa Branca de
Luiz Gonzaga, que possui a partitura abaixo.

AGORA E A
SUA VEZ

Nao funcionou? Confira novamente todas as ligagies, além disso, confira o
valor do pino digital no bloco, e se o Arduino esta conectado com o mBlock e
no modo “Carregar”.
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0.

DETECTANDD
OBSTACULOS

Resistor LED

(xl) vermelho (xl)

Jumpers:

Vermelho (x2)

Placa de testes (xI)

Preto (x3)
Verde (xl)

a
o
o
L)
—
D=
o
=

Sensor de
Obstaculo (xI)

LOMPONENTES

Bl



PERGEBENDO 0 MUNDO

CHEGOU A HORA DO ARDUIND COMEGAR A PERCEBER O MUNDO, NESSE PROJETO VOCE
VAI DESENVOLVER UM DETECTOR DE OBSTACULD.

Uescobertas: uso de sensores, leitura de sinal em pinos digitais, condicional dupla.

Tempo: 43 MINUTOS
Dificuldade: mm

Nos projetos anteriores vocé utilizou o Arduino para controlar LEDs e Buzzer, nesses projetos
as portas digitais foram sempre utilizadas no modo de “saida”, nesse projeto, ao utilizar um
sensor de proximidade, vocé vai aprender como funciona a “entrada’ de dados em pinos
digitais.

MDNTAND[I n Etapa al: SEparE 0s componentes Necessarios para a montagem do circuito.
CIRCUITD

o
=]
=]
o
paid
o
o
Pl

Resistor LED Sensor de
(x) vermelho (xl)  Obstéculo (x1)
>-<><:_.-<
Jumpers:
Vermelho (x2)
Preto (x3)
Placa de testes (xl) Verd ()

Projeto |0. Detectando obstéculos 82



SENSI]R DE 0 Sensor de Obstaculo IR funciona baseado na reflexdo do sinal emitido por

- um LED infravermelho e detectado por um sensor. Dessa forma, quando néo
I]BSTAEULD h& nenhum obstaculo na frente do sensor, ou hé um obstaculo de cor preta,
que absorve a radiagéo infravermelha emitida, o sinal de saida no pino DO
serd alto, ou seja, aV. Por outro lado, ao se aproximar de uma superficie,
principalmente superficies brancas, o sinal emitido pelo LED é refletido e o

sensor libera um sinal baixo (DY) no pino DO.

TCRTS000

®vcc
® GND
® 10

@ :0 TCRT5000

obstaculo ndo detectado

Ftapa [7: Antes de comegar a montagem do circuito do sensor de obstéculos,
monte um circuito para acionamento de um LED vermelho, no pino B do
Arduina.

fritzing
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Ftapa [J3: Agora conecte os trés pinos do sensor em trés linhas paralelas da

protoboard.

fritzing

Ftapa [J4: As conexdies dos pinos do Sensor de Obstaculo s&o VCC para aV do
Arduino, GND para o GND do Arduino e VCC para o pino |2 do Arduino. Para

B4

fritzing

LouTnpuay EmX¥

XL
&0 ..

comegar, adicione um jumper vermelho saindo do pino 9V do Arduino para a

coluna vertical da placa de testes.
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Etapa (05: Com outro jumper vermelho, conecte a linha na qual estd o pino
VCC do Sensor de Obstaculo na mesma coluna do outro jumper vermelho
ligado aos 2V da placa Arduino.

X .

o
=
b~ .
. - 3
. ]
N C
. <
y - < 3¢
=

B

&

fritzing

Etapa UB: Para vocé ligar o pino GND, perceba que voce ja possui um jumper
preto, ligado ao pino GND do Arduino, vocé pode aproveitar essa conexéo.
Para isso, adicione outro jumper preto, da coluna com o outro jumper preto,
até a coluna do outro lado da placa, ficando as duas colunas como GND.

ANALDG IN

e
gx@m Arduino”

TX -

fritzing
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Etapa (J7: Com outro jumper preto, conecte a linha na qual esta o pino GND
do Sensor de Obstaculo na mesma coluna do outro jumper preto ligado ao

GND da placa Arduino.

L -

rxmm Arduinao”

TX .

P2

ICSH

fritzing

Etapa [18: Por fim, utilizando um jumper verde, conecte o pino 12 do Arduino
na mesma coluna do pino D0, do Sensor.

L -

rxmm Arduinao”

TX .

sp2

I

fritzing

Projeto |0. Detectando obstéculos 86



Ftapa |[: Antes de alimentar o circuito, confira todas as conexies realizadas.
Atencan para os detalhes. Vamas conferir o circuito:

e Jumper vermelho saindo do pino 3 do Arduino e conectado a linha
horizontal junto na qual estd conectado em um resistor, de 38 ohms,
fazendo a ponte para o pino positivo (maior) do LED vermelho, com a
perna menor conectada em uma coluna que estd conectada, com o
jumper preto, ao pino GND do Arduino UND.

e Sensor de proximidade com o pino VOO conectado, por um jumper
vermelho, em uma coluna conectada, por outro jumper vermelho no pino,
a2V do Arduino. Pino GND conectado, por um jumper preto, na coluna
conectada, por outro jumper preto, no pino GND do Arduino. Por fim, pino
0OUT conectado, por um jumper verde, no pino |2 do Arduino.

ttapa || Caso esteja tudo correto, conecte a porta USR & placa Arduino Uno e
ao computador, alimentando assim o circuito. Em sequida, abra o programa
mBlock, ligue o Arduino ao computador, utilizando a porta USB, e inicie a
conexdo com o mBlock, no modao “Viver”,

f de se esperar que, ao conectar o Arduino ao computador, o LED da placa do
sensor se acenda. Geralmente a placa possui dois LEDs, um indica a
alimentagdo da placa e o outro a detecgéo de obstaculos. Tente passar a mao
sobre os LEDs do sensor e observe se um dos LEDs da placa se acende, ou
apaga.

ERIAND[I [I “siiasnrllruxir;l;:jg"la programagdo  criando  um  varidvel chamada
PROGRAMA

Movo nome da variavel:

-~ .\\\

| sensorProximidade| )

L

® Para todos os atores

Apenas para este ator
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sensorProximidade (I Ftapa [3: Em sequida, arraste para a drea de programagéo o bloco que define
o valor da variavel "sensorProximidade”. Arraste também um bloco para
repetir o cadigo para sempre e cologue o bloco anterior dentro da repetigéo.
Perceba que, até esse momento o valor da varigvel & zero e néo se altera
com obstéculos na frente do sensar.

definir sensorProximidade v para o

sensorProximidade (I ttapa |4: Para que vocé consiga observar o valor da  varidvel
“sensorProximidade” mudando de acordo com o sinal do sensor, vocé deve
definir o valor dessa varigvel como sendo o valor lido pelo sensor. Para fazer
isso, no grupo “Pin", arraste o bloco “ler pino digital ( 9 )" para dentro do
bloco que define o valor da variavel. Lembre de mudar o pino digital para 12,
que & o pino conectado a saida, D0, do sensor. Teste o cadigo passando a méo
sensorProximidade (I sobre os LEDs do sensor e observando a alteragéo no valor da variavel
COM OBSTACULD “sensorProximidade”.

SEM OBSTACULD

definir sensorProximidade ¥ para ©® ler pino digital @

Perceba que, nesse projeto, ao contrdrio dos anteriores, vocé estd
trabalhando com a entrada de dados no pino digital. Analisando o
funcionamento do programa vocé pode perceber que:

e [luando o sensor néo detecta nenhum objeto o valor que & recebido pelo
Arduino no pino digital 12 & iqual a |;

e Ja quando algum obstaculo passa praximo ao sensor, refletindo o sinal
emitido pelo LED, o valor recebido pelo Arduing, no pino |2, & igual a 0.

Esse exemplo define muito bem como é a entrada de dados nos pinos digitais,
da mesma forma que a saida, os pinos digitais podem receber apenas sinais
nos estados alto, aV, e baixo, 0V ou GND.
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Agora, vocé deve usar o valor da variavel “sensorProximidade” que
¢ igual ao valor emitido pelo sensor, para ligar ou desligar um LED quando
algum obstaculo se aproxima, sequindo a ldgica abaixo:

Se tiver obstaculo
Ligar o LED

Sewndo tiver obstaculo
Desligar o LED

Para saber se ha, ou ndo, algum obstaculo o Arduino utilizarg o sinal obtido
pelo sensor de obstaculo, dessa forma podemos reescrever a lagica acima
COMO:

Se sensorProxivmidade = D
Ligar o LED
Sendo
Desligar o LED

Dessa forma, se o valor do sensor for igual a zero, quando é detectado algum
objeto, o LED devera ser ligado, caso o valor seja igual a |, o LED devera ser
desligado.

Como vocé j4 sabe, para realizar projetos que envolvam
comparagies entre valores devemos utilizar operadores e para tomar
decisiies utilizamos as condicionais. Para comegar, crie a estrutura do "se” e
“sendn”. Nesse caso, como vocé precisard de duas condicionais, “se o tiver
obstaculo” e “sendo tiver obstaculo”, arraste o bloco !
presente no grupo “Controle”, para a drea de programagéo.
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Como vocé tem que fazer o Arduino compreender quando ha, ou néo,
. = @ obstéculo. Para fazer isso utilize o bloco de igualdade, que pode ser
encontrado no grupo “operadores”.

Ftapa |7: Arraste esse bloco para dentro do bloco, se senéo, apds o se. Como
argumentos, vocé quer que os comandos dentro do SE sejam executados
apenas se o valor de "sensorProximidade” for igual a |, entdo coloque antes
da igualdade a variavel e depois o valor 1.

sensorProximidade = n entdo

ttapa |8 Arraste agora o bloco responsavel por ligar o LED no pino B do
Arduino e cologue dentro do bloco SE. Dessa forma, se o sensor de
proximidade for igual a | entdo ligue o LED. Sendo for igual @ um o Arduino
deve desligar o LED, assim, arraste outro bloco, esse para desligar o LED no
pino b do Arduino.

sensorProximidade = o entdo

©® definir a saida do pino digital o como alto v

©® definir a saida do pino digital o como baixo ¥

Ftapa |9: Para finalizar, arraste todos os comandos para dentro do repetir
para sempre, abaixo do comando que define a variavel e teste se, ao
aproximar um obstaculo do sensor, o LED acende, e ao afastar o obstaculo, o
LED apaga.

repetir para sempre
definir sensorProximidade ¥ para ©@ ler pino digital e

sensorProximidade = o e

©@ definir a saida do pino digital o como alto v

©@ definir a saida do pino digital e como baixo v
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AEI]RA E A (ue tal substituir o LED por um buzzer e fazer um alarme de proximidade?,

utilize sua criatividade para experimentar outros componentes que foram

S”A VEZ trabalhados nos projetos anteriores.

Nao funcionou? Confira novamente todas as ligagies. além disso, confira o

valor do pino digital no bloco, e se o Arduino esta conectado com o mBlock e
no modo “Carregar”.

Projeto |0. Detectando obstéculos gl



SENSOR LLTRASSONICD
«  DEDISTANCIA

HC-SR0o4

S =486
o808

Sensor Ultrassdnico de

Arduino + Caba USB (x)) Distancia (HCSRO4) (x1)

:“:n:“':":“:" h:":\: ':’:“ c:ﬁ:w:m: ‘:d V: ::: -  WEEEE 'JUIT'DEFS:
Vermelho (x2) Verde (x1)
Placa de testes (x) Preto (x2) Amarelo (x1)

LOMPONENTES

32



ESTOU PERTO OU LONGE?

ND ULTIMO PROJETO VOCE VIU COMO DETECTAR A PRESENGA DE UM DBSTACULD,
CHEGOU A HORA DE CALCULAR A DISTANCIA ATE O DBSTACULD.

Uescobertas: uso de um sensor ultrassénico, comunicagéo serial, uso de extensies.

Tempo: 60 MINUTOS
Dificuldade: mm

No projeto anterior vocé utilizou um sensor de obstaculo para detectar um obstaculo praximo
ao sensor. Nesse projeto vocé utilizard um sensor de proximidade para medir a distancia
desse obstaculo até o sensor.

MDNTAN[]I] [I Etapa al: SEparE 0S componentes necessarios para a montagem do circuito.
CIRCLITD

Sensor Ultrassonico de

Distancia (HCSRO4) (x1)
Jumpers:
Vermelho (xI) Verde (xl)
Placa de testes (xl) Preto (xI) Amarelo (xI)
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SENSI]R DE 0 Sensor de Ultrassanico HC-SRO4 & um sensor que permite medir

R distancias entre Zcm e 4 metros, com uma preciséo de 3 mm. A medida de

DISTANEIA distancia pode ser utilizada em vérios projetos como acionar um alarme,

abrir uma porta automaticamente, fazer um robd desviar de um obstaculo,

fazer uma trena eletranica etc. 0 funcionamento do sensor de distancia se

baseia no uso envio de sinais ultrassénicos, como os emitidos por morcegos,

o sensor aguarda o retorno do sinal e, com base no tempo entre envio e
retorno, calcula a distancia entre o sensor e o objeto detectado.

Sinal de Retorno (Echo)
PR =

-
Sinal Enviado (Trigger)

De forma mais detalhada, o sensor envia uma onda ultrassanica na forma de
pulsos e aguarda o tempo em que esses pulsos serdo detectados pelo sensor
ultrassanico que fica do lado do emissor. Para determinar a distancia entre o
objeto e o sensor utiliza-se a equago:

Tempo do Echo * Velocidade do Som
2

Distancia =

De acordo com essa equagéo a distancia serd calculada de acordo com o
tempo do Echo, ou seja, o tempo até que o sinal enviado seja refletido pelo
objeto e retorne, multiplicado pela velocidade do som, que é a velocidade das
ondas ultrassénicas que serdo emitidas, dividido por 2. Essa divisao por dois
acontece porque o sinal faz o caminho até o obstaculo, reflete e retorna até o
sensor, dessa forma esse sinal percorreu a distdncia até o objeto duas
vezes, na ida e na volta,
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Ftapa [7: Para conectar o sensor de distancia ao Arduino vocé deve,
inicialmente, conectar o sensor na placa protoboard, em quatro linhas
horizontais paralelas. Em sequida conecte o pino GND do sensor ao pino GND
do Arduino, utilizando um jumper preto, conectado & uma coluna da
protoboard e, utilizando outro jumper preto, conecte essa mesma coluna ao

GND do Arduino.

fritzing

Etapa [3: Em sequida, conecte o pino VOO do sensor ao pino de aV do
Arduino. Para fazer isso utilize-se de um jumper vermelho, conectando a
linha do pino VCC & outra coluna da protoboard e, com outro jumper
vermelho, conecte essa coluna no Arduino.

fritzing
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Ftapa [14: Chegou a hora dos pinos Trigger. que emite as ondas ultrassanicas,
e Echo, que recebe o sinal refletido pelo obstaculo. Comece fazendo a ligagao
entre o pino Echo, do sensor, com o pino 3 do Arduina, utilizando um jumper
verde. Para finalizar, ligue o pino Trig do sensor com o pino Z do Arduino,
utilizando um jumper amarelo.

fritzing

Etapa [10: Antes de alimentar o circuito, confira todas as conexdes realizadas.
Atengéo para os detalhes. Vamos conferir o circuito do sensor de distancia:

* Pino VCC conectado, por um jumper vermelho, em uma coluna conectada,
por outro jumper vermelho no pino aV do Arduino.

* Pino GND conectado, por um jumper preto, na coluna conectada, por
outro jumper preto, no pino GND do Arduino.

* Pino Echo conectado, por um jumper verde, ao pino 3 do Arduino.

* Pino Trig conectado, por um jumper amarelo, ao pino 2 do Arduino.

ttapa [16: Caso esteja tudo correto, conecte a porta USB a placa Arduino Uno
e ao computador, alimentando assim o circuito. Em sequida, abra o programa
mBlock, ligue o Arduino ao computador, utilizando a porta USB, e inicie a
conexdo com o mBlock, no modo “Carregar”.
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UTILIZANDD
EXTENSOES

L LEMNEA0

1]

Pin

porta serial

Sensor

Eventos

Controlo

Operadore:

O

Variaveis

Meus
Elocos

Transmiss
do mod...

Para criar o programa do sensor de distancia vocé vai precisar utilizar uma
Extensdo para ler os valores de distancia medidos no praprio mBlock.
Extensies, no mBlock, séo pacotes de blocos j@ criados por outros
programadores. As extensiies permitem 0 uso de outros dispositivos, além
daqueles os quais o mBlock ja possui os blocos.

Para utilizar uma nova extenséo vocé deve, com o dispositivo Arduino Uno
selecionado, clicar no icone “extenséo”, presente na parte inferior da lista
dos blocos. Em sequida abre-se uma janela com varias extensies, para esse

projeto procure a extensdo “transmissdo do modo de upload”, conforme

ilustrado na figura abaixo. Clique no icone de (+) em sequida em Adicionar.
ara realizar ESSE processo & Necessario conexdo com a internet.

P | ternet

Arduino Uno

ol

Transmissdo do modo de u...
Dficial do mBlock (o
Ao adicionar essa extensdo, vocé
habilita um dispositive a interagir
com um Sprite no modo de

carregam ento.

blocos mBlock 3 Uno Shield

Dficial do mBlock (| Oficial do mBlock (R
Uma colegdo de blocos de Uno shield extension
codificagdo que estdo incluidos no

mBlock 3, enquanto ndo pertencem

ao mBlock 5.

Adicionar Adicionar Adicionar

Ao adicionar a extenséo ao seu projeto vocé perceberd que um novo grupo de
blocos, com o nome da extenséo, “transmissdo do modo de upload®, foi
adicionado no conjunto de comandos. Dessa forma, temos novos blocos
disponiveis para nossa programagao.

Nao funcionou? Caso os novos blocos ndo tenha aparecido, confira
novamente se a extensdo foi adicionada, conforme descrito no pardgrafo
anterior.
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CRIANDO O
PROGRAMA

COMUNICAGAD
SERIAL

ttapa [7: Para criar o programa vocé deve utilizar uma fungdo para ler o
sensor de distancia, essa fungdo se encontra no grupo de comandos
1] n ~ u . . , . .
Sensor”, a fungdo “ler pin triggnométrico do sensor de ultrassom (1) pin de
eco (| ). Arraste esse bloco para a érea de programagéo e mude os valor
dos pinos para 2 e 3, conforme o circuito montado.

©Q@ ler pin trigonométrico do sensor de ultrassom e pin de eco o

Ftapa [5: Nesse projeto voce precisara que o Arduino leia a distancia medida
pelo sensor e nos avise a distancia medida. [ bloco anterior j& realiza a
medida da distancia, porém, precisamos nos comunicar com o Arduin, ele
precisa nos “dizer” qual o valor que ele |eu, para fazer isso vocé deve utilizar
um bloco da extensdo “transmissdo do modo de upload” que envia uma
mensagem do Arduino para o mBlock. 0 bloco “Enviar mensagem de modo de
upload ( message ) com valor (1 )". Com esse bloco o Arduino envia uma
mensagem, chamada "message” com o valor | para 0 mBlock.

@ Enviar mensagem de modo de upload (QuZ3=llY com valor o

Ftapa [19: Agora vocé pode juntar os dois blocos para que o Arduino envie
uma mensagem para o mBlock com o valor igual ao valor lido pelo pino do
SENSOr.

oa Enviar mensagem de modo de upload com valor ©@ ler pin trigonométrico do sensor de ultrassom e pin de eco e

oﬁ Enviar mensagem de modo de upload com valor ©@ ler pin trigonométrico do sensor de ultrassom o pin de eco o

ttapa |[: Dessa forma, o Arduino ja envia a mensagem com o valor lido no
sensor de distAncia, porém, envia apenas uma vez. Para fazer com que ele
fique lendo e enviando o valor de distancia repetidas vezes, insira um bloco
de repetigdo e o bloco para que o cadigo seja executado quando o Arduino
COMEgar.
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UTILIZAN[][I ttapa |- Até esse momento o Arduino j4 esta lendo a distancia medida pelo

sensor e enviando para o mBlock, porém o mBlock ainda ndo conseque ler a

ATURES mensagem recebida. Para fazer isso, precisaremos utilizar os atores do
mBlock, nesse caso o Panda. Na aba Atores, selecione o ator Panda, perceba
que os blocos disponiveis mudaram, j4 que agora esses blocos estdo
relacionados ao ator e néo ao Arduino.

Dispositivos Atores Fundo

Agor
o Panda

adicionar

0 0

Tamanho Diregao

100 90

utilizar a mesma extensdo utilizada anteriormente, dessa vez para o ator.
Siga o mesmo procedimento anterior, clique no botdo "extenséo” e adicione a
tensac extenséo "transmisséo do modo de upload”.

Para que o ator entenda a mensagem enviada pelo Arduino, serd necessério

ttapa 17 Para apresentar o valor da distancia, recebido na mensagem
enviada pelo Arduino, crie uma varidvel chamada “distancia”. Deixando
selecionada a opgén “Para todos os atores”.

Nova Variavel X
Transmissdo do modo de u...
Oficial do mBlock (| |:| L
MNovo nome da variavel:
Ao adicionar essa extensdo, vocé

g
habilita umn dispositivo a interagir l,\dmtanua\

com um Sprite ne modo de
® Para todos os atores
carregamento.
Apenas para este ator

ttapa |3: Agora, vocé estd trabalhando com dois cddigos funcionando em
paralelo. Um no Arduino, enviando os dados, e o do ator, recebendo esses
dados. Para comegar o cadigo do ator, com o Panda selecionado, arraste o
bloco de Evento, "quando a bandeira verde for clicado”.

Adicionar

-
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distancia

ttapa |4: Com o bloco anterior, sempre que vocé clicar no botdo da bandeira
verde, logo abaixo do panda, do lado esquerdo, o cadigo seré executado.
Nesse cadigo, sua intenséo é que o valor da variavel “distancia” seja definido
como sendo o valor recebido do Arduino. 0 valor dessa variavel sempre deve
ser atualizado com o valor recebido, para tanto, vocé pode utilizar o bloco
"repetir para sempre”.

P

N

|w o

ttapa |0: Para definir qual o valor recebido na mensagem enviada pelo
Arduino, basta utilizar o bloco “mensagem de modo de upload ( message )
Valor”. Esse bloco & responsavel por ler o valor recebido na mensagem.
Agora, basta apertar o botdo com a bandeira verde e observar o valor da
variavel distancia, ao lado do Panda. Esse valor deve estar variando de
acordo com a distancia medida, em centimetros.

E

p—

"u @ mensagem de modo de upload Valor ‘

Caso esteja muito pequeno o quadrado com o valor, vocé pode clicar com o
segundo botdo do mouse, o botdo da direita, e escolher a opgéo "visor grande
(apenas o valor)”.

distancia FLEEN
visor normal (nome e valor)
visor grande (apenas o valor)
cursor
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, utilize 3 LEDs para montar um
circuito que funcione da seguinte forma:

e [uando algum obstaculo estd a 30 cm ou mais de distancia do sensor
nenhum LED serd acesso;

o [uando estiver entre 20 e 30 cm de distancia apenas um LED sers
ACESSO;

 [luando estiver entre 10 e 20 cm de distancia dois LEDs serdno acessos:

* [luando estiver a uma distancia menor que 10 cm, os trés LEDs serdo
ACESSOS.

Nao funcionou? Confira novamente todas as ligagies. além disso, confira o
valor dos pinos digitais no bloco, e se o Arduino estd conectado com o
mBlock e no modo “Carregar”. Alem disso, confira se as extensies foram
incluidas no mBlock, tanto para o Arduino, como para o ator.
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Iz SENSOR DE
» ESTACIONAMENTO

R ORI ORI B RS R R RS 3 3 2 & & b & & s & oanofm oA DR R L R

---------------------------
lllllllllllllllllllllllllll

Arduino + Cabo USB (xI) Placa de testes (xI)

® - ®
Sensor Ultrassanico de Buzzer (x) Jumpers:
Distancia (HCSRO4) (x1) Vermelho (x2) Verde (x1)
Preto (x3) Amarelo (x1)
Azul (x1)
COMPONENTES

102



ME AJUDA A MANOBRAR 0 GARRO?

VOCE JA SABE COMD MEDIR A DISTANCIA E COMO CRIAR UM ALARME COM UM BUZZER,
CHEGOU A HORA DE MONTAR UM SENSOR DE ESTACIONAMENTL.

Uescobertas: uso de sensores, |eitura de sinal em pinos digitais, condicionais.

Tempo: 43 MINUTOS
Dificuldade: mm

Nos projetos anteriores vocé utilizou o Arduino para acionar um buzzer e criar um alarme
sonoro, além disso, com um sensor ultrassénico consequiu medir a distancia de um objeto até
o sensor. Agora & a hora de vocé criar um sensor de estacionamento que aumenta a
frequéncia do alarme, de acordo com a distancia do obstaculo até o sensor.

Placa de testes (xl)

Sensor Ultrassanico de Buzzer (x]) Jumpers:

Distancia (HCSRO4) (x!) Vermelho (x2) Verde (xI)
Preto (x3) Amarelo (x1)
Azul (x)
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Etapa [17: Nesse projeto vocé deve, tal como no anterior, conectar o sensor
ultrassanico de distancia, HC-SR04, ao Arduino Uno, com os pinos Trigger e
Echo nas portas Z e 3, respectivamente, como na imagem abaixo.

!D
s
5
5
o
C
<
]
=

fritzing

Etapa [J3: Em sequida, conecte o pino terra do buzzer, o pino menor, a coluna
conectada ao pino GND do Arduino, utilizando um jumper preto.

rxmm Arduing”

fritzing
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Etapa [J4: Por fim, conecte o pino de alimentagéo, o pino maior do buzzer, ao
pino 3 do Arduino Uno, utilizando um jumper azul.

fritzing

Etapa [Jo: Antes de alimentar o circuito, confira todas as conexies realizadas.
Atengéo para os detalhes. Vamos conferir o circuito:

 Para o sensor de distancia o pino VOC é conectado, por um jumper
vermelho, em uma coluna conectada, por outro jumper vermelho no pino
aV do Arduino. J& o pino & conectado, por um jumper preto, na coluna
conectada, por outro jumper preto, no pino GND do Arduino. Por fim, os
pino Echo & conectado, por um jumper verde, ao pino 3 do Arduino e o pino
Trig conectado, por um jumper amarelo, ao pino 2 do Arduino.

o Ja o Buzzer tem seu pino menor, pino GND, conectado, por um jumper
preto, 3 coluna conectada ao pino GND do Arduino, por outro jumper
preto. 0 pino maior do Buzzer, pino VCC, por sua vez, & conectado, por um
jumper azul, ao pino 3 do Arduino Uno.

ttapa [b: Caso esteja tudo correto, conecte a porta USB & placa Arduino Uno
e ao computador, alimentando assim o circuito. Em sequida, abra o programa
mBlock, ligue o Arduino ao computador, utilizando a porta USB, e inicie a
conexdo com o mBlock, no modo "Carregar”.
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ERIANDI] [I Antes de iniciar a programagéo pense em como o programa deve funcionar e

faga um esbogo em seu caderno das etapas envolvidas, considerando que,

PRI]ERAMA quando o sensor detectar um obstaculo & uma distancia entre 20 e 30
centimetros, ele deve alarmar em intervalos de tempo de 0.3 segundos. Caso
essa distdncia seja menor que 20 centimetros ele deve alarmar em
intervalos de 0. segundo.

Sensor de
Distancia Obstaculos
L D-20¢cm ] 20 - 50¢m |

Alerta a cada DA < Alerta a cada 0,3 <

Nova nome da variave! ttapa U7: Inicie o programa criando uma variével, chamada "distancia”, essa
((encis ) variavel deve ter seu valor definido como sendo o valor da distancia medido
© o todos e atores pelo sensor ultrassanico, para tanto configure o bloco “ler pin trigopnométrico
do sensor de ultrassom (1) pin de eco (1), considerando as conexies nos

(e @EESD  pinos 2e 3, conforme o circuito montado.

© Apenas para este ator

definir distancia ¥ para ©® ler pin trigonométrico do sensor de ultrassom e pin de eco o

ttapa [18: Em sequida, arraste os blocos para que o programa seja iniciado
quando o Arduino Uno comegar e o bloco de repetigéo, e encaixe o bloco
acima neles, para que o valor da varidvel distdncia seja atualizado
continuamente.

definir distancia ¥ para ©@ ler pin trigonométrico do sensor de ultrassom o pin de eco o
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ttapa 8- Dessa forma, o Arduino ja consegue obter o valor da distancia
medida pelo sensor, agora temos que avaliar se a distancia & menor que 20
cm. Para isso arraste um bloco de condicional “se”. E como condigéo utilize
um bloco "operador” para comparar se a variavel "distancia” & menor que

20.

quando o Arduino Uno comegar

repetir para sempre

definir distancia ¥ para ©@ ler pin trigonométrico do sensor de ultrassom e pin de eco o

distancia <@ entdo

Ftapa |l: Com essa condigéo seu programa ja é capaz de identificar se a
distancia & menor que 20. Resta agora tocar o buzzer, conectado no pino 4,
em intervalos de 0| sequndos. Para isso cologue, dentro da condicional “se”
0 bloco para tocar o pino 3, com a nota F7 durante o tempo de 0.1 sequndo.
Em sequida adicione um bloco para esperar 0. sequndo, para que o buzzer
possa tocar como uma sirene, ligando e deligando a cada (.| sequndo.

quando o Arduino Uno comegar
repetir para sempre
definir distancia ¥ para ©@ ler pin trigonométrico do sensor de ultrassom o pin de eco o

distancia < @ entdo

©0 tocar pino o comanota F7 v durante tempo(s)

esperar @ segundo(s)

Carregue o programa para o Arduino Uno e observe se, ao aproximar
um objeto a uma distancia menor que 20 cm, o buzzer emite um alerta
sonoro em intervalos de 0,1 segundo.
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ttapa |l Resta agora adicionar uma outra condicional, onde vocé criard o
alerta quando a distancia estiver entre 20 e all centimetros. Para fazer isso,
o programa terd que analisar se a distancia & maior que 20 e depois se a
distancia & menor que all, j& que se for maior que all ele ndo precisara
emitir alerta sonoro. Dessa forma vocé deve arrastar o bloco "< > e < >,
para a area de programacéo e colocar outros dois operadores, um maior que
B outro menor que, para comparar os valores da distancia.

- . > @ e . < @ distancia > @ e distancia <

ttapa 17 Por fim, adicione os blocos para o buzzer tocar durante 0.3
sequndos e transfira o programa para o Arduino. 0 buzzer deve comegar a
alarmar quando um objeto estiver a menos que all cm do sensor e esse
alarme deve ficar mais intenso quando a distancia for menor que 20 cm.

quando o Arduino Uno comegar

repetir para sempre

definir distancia v para ©Q ler pin trigonométrico do sensor de ultrassom e pin de eco o

distancia < @ entéo
©0 tocar pino o comanota F7 v durante tempo(s)

esperar @ segundo(s)

distancia > @ e distancia < @ entdo
©0 tocar pino e comanota F7 v durante @ tempo(s)

esperar @ segundo(s)
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* [luando algum obstéculo est4 a all cm ou mais de disténcia do sensor,
nenhum alerta sonoro serd emitido;

* [luando estiver entre 40 e 80 cm de distancia o buzzer ird emitir som a
cada | sequndo;

 [luando estiver entre 30 e 40 cm de distancia o buzzer ird emitir som a
cada 0.7 sequndo;

 [luando estiver entre 20 e 30 cm de distancia o buzzer ird emitir som a
cada 0,3 sequndo;

 [luando estiver entre |0 e 20 cm de distancia o buzzer ird emitir som a
cada 0.3 sequndo;

* [luando estiver a uma distancia menor que 10 cm, o buzzer iré emitir som
a cada [.| sequndo;

Nao funcionou? Confira novamente todas as ligagdes, além disso, confira o
valor dos pinos digitais no bloco, e se o Arduino estd conectado com o
mBlock e no modo "Carregar”.

Projeto I2. Sensor de Estacionamento 103



I 3 CONTROLANDO UM
« MOTOR DC

Arduino + Cabo USB (x1)

TV
| il
L298N
L}

OUTL

SVEN
12V GND 5V

Mddulo Ponte H (LZ98N) (xI)

—
A9-E DQ
N

Motor DC (xl)

———Z

Jumpers:
Vermelho (x4) Marrom (xI)
Preto (xI) Laranja (xI)

LOMPONENTES
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ACELERANDO COM MOTOR DC

CHEGOU A HORA DE ACELERAR UM MOTOR DC UTILIZANDD O ARDUIND E UM MODULD
PARA CONTROLAR O MOTOR.

Jescobertas: uso de madulos e maotores.

Tempo: 43 MINUTOS
Dificuldade: mm

Nos projetos anteriores vocé utilizou o Arduino para controlar LEDs, buzzer, ler o sinal de
sensores. Chegou a hora de controlar um motor DC utilizando, além do Arduino, um madulo
ponte H.

MDNTAND[I n Ftapa [II: Separe os componentes necessérios para a montagem do circuito.
CIRCUITO

———
A9-E 2
.

Motar DC (x)

| |

UULL L L L

FIVTVIYT @

9aN | |
0

1 0

i I

1 0

105
out,

-_ UTY)
€: |
:
2 v

2
Jumpers:
Vermelho (x4) Marrom (x!)
(xl) Preto (x)) Laranja (xl)
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MOTOR DC

MODULD PONTE
H (L238N)

Motores elétricos séo dispositivos eletromecanicos que convertem energia
elétrica em energia mecanica na forma de rotagdo. Motores D0 séo uma
classe de motores mais simples, que recebem uma tensdo com corrente
continua que gera um campo magnético e pela atragdo e repulsdo entre o
campo magnético gerado e um imé presente no motor o eixo do motor
rotaciona. Vocé utilizard um motor DC com faixa de alimentagdo de Sa bV e
com caixa de redugdo de eixo duplo. A parte plastica, na qual o motor esta
encaixado, permite e redugio da rotagdo do eixo do motor, tornando-o
adequado para projetos que envolvem a construgéo de robs, j& que permite
0 encaixe de todas, além de um melhor controle de velocidade.

0 acionamento e controle de motores DO néo deve ser realizado diretamente
no Arduino, ja que, a maior parte desses motores consomem corrente maior
do que a fornecida pelas portas digitais da placa, o que pode queima-la.

DC 3-kV

Para esse projeto pode ser utilizado um Madulo Fonte H (LZ58N). Com esse
mddulo podem ser controlados até dois motores DC (Motor A e B). A
alimentagao desse madulo pode ser realizada utilizando fontes de b a 3aV ou
apenas aV, para esse fim deve-se utilizar um jumper para ativar os aV. Para
controle, o madulo ponte H possui pinos para ativar os motores, além de dois
pinos de entrada. Com esses pinos & possivel controlar a velocidade do
motor e o sentido da rotagéo.

Motaor A Ativa oV

_____

Alimentagao
B-35V —
GND —
g/ —
Ativa Motor A — G
Entrada

Ativa Motor B

Motor B
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MONTANDO O
CIRCUITD

Etapa [07: Para iniciar a montagem do nosso circuito, como vamos utilizar 4
pilhas para alimentagdo elétrica dos motores e do Arduino, comece
retirando, caso ainda néo tenha sido retirado, dos pinos Ativa aV. Esses dois
pinos devem ficar “soltos”.

Retire o conector

Ftapa [13: Agora, separe os componentes necessérios e inicie conectando os
pinos do motor no Madulo Ponte H (L238N). 0 motor & um dispositivo que néo
possui polaridade, dessa forma ndo importa a posigao do fio vermelho e do
preto. Essa posicéo pode interferir apenas na direcéo de rotagdo do motar,
de acordo com o seu acionamenta.

Ry mm  Arduing”

TX .

fritzing

Ftapa 4 Em seguida, vamos comegar a alimentar o nosso circuito,
comegando pelo GND, conecte com um jumper preto o conector GND do
Madulo Ponte H ao pino GND do Arduino.

rxmm Arduino’
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MDNTAND[I n Etapa [Jo: Vamos agora para a alimentagéo positiva. Conecte com um jumper

vermelho o conector 12V do Madulo Ponte H ao pino Vin do Arduino.
CIRGUITO

fritzing

Ftapa [B: Em sequida, utilize um jumper vermelho para conectar o pino aV do
Arduino ao conector 3V do Drive de Ponte H.

fritzing

a

Ftapa (7. Nesse momento, todas as conexies relacionadas & alimentagdo
elétrica do sistema j& foram realizadas, restando apenas as conexiies para
ativar e controlar os motores. Confira se o pino que “Ativa Motor A" esté sem
0 seu conector, ou seja, estd “livre”. Caso exista algum componente
conectado a esse pino, retire-o.

NZE21

Ativa Motor A
Entrada
Ativa Motor B
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MI]NTAND[I [I Etapa [18: Agora, utilizando trés jumpers conecte, na sequéncia, os pinos ENA,

INI e IN2, do Madulo Ponte H, aos pinos 13, 12 e Il do Arduino. Conforme a

EIR[:I_"TI] figura abaixo.

fritzing

Ftapa [19: Antes de alimentar o circuito, confira todas as conexdes realizadas.

Atengdo para os detalhes. Vamos conferir o circuito para controlar um motor
OC:

*  Pino vermelho do motor DO conectado ao pino OUTI do Madulo Ponte H.

* Pino preto do motor DO conectado ao pino OUTZ do Madulo Ponte H.

* Pino GND do Arduino conectado por um jumper preto ao GND do Madulo Ponte H.
* Pino Vin do Arduino conectado por um jumper vermelho ao 12V do Madulo Ponte H.
* Pino 3V do Arduino conectado por um jumper vermelho ao 8V do Madulo Ponte H.
* Pino 13 do Arduino conectado por um jumper marrom ao ENA do Madulo Ponte H,
* Pino 12 do Arduino conectado por um jumper vermelho ao INl do Madulo Ponte H.
* Pino !l do Arduino conectado por um jumper laranjz ao IN2 do Madulo Ponte H.

e [onector que Ativa 5V da placa retirado do Madulo Ponte H.

ttapa [13: Conecte a porta USB & placa Arduino Uno e ao computador,
alimentando assim o circuito. Em sequida, abra o programa mBlock, ligue o
Arduino ao computador, utilizando a porta USB, e inicie a conexdo com o
mBlock, no modo “Carregar”.
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CRIANDO O
PROGRAMA

Antes de iniciar a programagio vamos entender como a Madulo de Ponte H
funciona de acordo com o nosso circuito.

fritzing

0 Pino 10 do Arduino esté conectado ao Pino ENA do Madulo Ponte H, esse
pino & responsavel por ligar e desligar o motor. Dessa forma, quando o Pino
[3 do Arduino estiver com o modo de saida “alto”, o motor serd ligado,
quando estiver “baixo”, o motor serd desligado.

Ja 0 Pino 12 e ! do Arduino estéo ligados aos Pinos IN| & INZ do Madulo Ponte
H. Esses dois pinos séo utilizados para definir o sentido que o motor irg girar,
como ilustrado abaixo.

MOTOR A INq = Ejaaa
SENTIPO PTRETO ALTO BATXO
SENTI PO REVERSO BALXO Flaereey
FRENG BALXO BALXO

PFRELED ALTO ALTO

Dessa forma, para que o motor gire em um sentido temos que colocar o pino
ENA como “alto”, para ativar o motor, e os pinos INl e INZ como “alto” e
1] . n . ~ .

baixo". Para mudar o sentido da rotagéo basta colocar os pinos INI e IN2
como "baixo” e "alto”. Caso os pinos INI e IN2 estejam ambos como “alto” ou
como “baixo”, o motor ficard parado. Porém deve-se evitar esse tipo de
“freio” optando por desativar o motor definindo o pino ENA como “baixo”.
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ERIANDI] I] ttapa |l Vamos criar um programa bem simples, apenas para ligar o motor

e fazé-lo girar em um sentido. Antes de ligar o motor, vamos definir em qual

PRUERAMA sentido ele vai girar. Para que ele gire em um sentido defina os pinos Il e 12,

pinos INl e INZ, como “alto” e “baixo”, respectivamente. Para ligar o motor
temos que definir a saida do pino digital 13, pino INA, como “alto”. Carregue o

programa para o Arduino, observando se, ao término do processo de
ARDUINO FONTE carregamento, o motor foi acionado e esta girando.
PINO 13 ENA
| PTNO 12 ™™
PINO 11 IN2

©0 definir a saida do pino digital 0 como alto v

©Q@ definir a saida do pino digital @ como baixo v

©@ definir a saida do pino digital G como alto v

ttapa |l Para mudar o sentido do motor basta definir a saida do pino 3 como
"baixo” e a saida do pino 8 como “alto”. Faga essas mudangas e teste se o
motor passou a girar no sentido oposto.

©Q@ definir a saida do pino digital o como baixo v
©0 definir a saida do pino digital @ como alto v

©Q@ definir a saida do pino digital @ como alto

ttapa |7: Perceba que o motor fica girando sem parar. Para desligar o motor
adicione um bloco esperar por | sequndo e em sequida outro para definir a
saida do pino [0 como "baixo”, desativando o motor.

©0 definir a saida do pino digital 0 como baixo v

©Q@ definir a saida do pino digital @ como alto

©0 definir a saida do pino digital G como alto v

©@ definir a saida do pino digital @ como baixo v

Projeto 13. Controlando um Motor DC 17



ERIANDI] [I Ftapa |3: Vamos entdo fazer com que o motor gire em um sentido, desligue

por | sequndo, entdo gire em outro sentido e desligue por mais | sequndo.

FRUERAMA Cologue os blocos dentre de um bloco para repetir para sempre e carregue

para o Arduino.

quando o Arduino Uno comegar

repétir para sempre
©0 definir a saida do pino digital o como baixo v Sentid direto

©® definir a saida do pino digital @ como alto v do Motor A
©@ definir a saida do pino digital @ I K Liga Motor A
esperar o segundo(s)

©@ definir a saida do pino digital e como baixo v Desliga Motor A

©Q@ definir a saida do pino digital o como alto v Sentido inverso
©0 definir a saida do pino digital @ como baixo v do Motor A
©®@ definir a saida do pino digital @ como alto v liga Motor A
esperar ° segundo(s)

©® definir a saida do pino digital @ como Desliga Motor A

Conforme pode ser observado no programa, € de se esperar que o motor
gire no sentido direto por | segundo, entéio mude de sentido e gire no sentido
inverso por mais | sequndo.

#lmportante: Como estamos utilizando a mesma fonte de alimentagéo
elétrica para o Arduino e para os motores, caso vocé tente mudar a diregéo
do Arduino sem desligar o motor e esperar um intervalor de tempo, o motor
pode funcionar como um gerador, isso faz com que o Arduino reinicie e pode
até queimar a placa. Dessa forma, evite fazer a mudanga do sentido do motor
com esse ativado.

Projeto 13. Controlando um Motor DC 18



AEI]RA E A Faga com que o seu motor gire no sentido direto por 0 sequndos, em

seguida fique | sequndo parado. depois gire no sentido inverso por 9

SI_IA VEZ sequndos e fique | sequndo parado.

Nao funcionou? Confira novamente todas as ligagdes, além disso, confira o
valor dos pinos digitais no bloco, e se o Arduino estd conectado com o
mBlock e no modo "Carregar”. Caso esteja tendo alguma dificuldade na
gravagéo, desconecte o cabo USB e conecte novamente, gravando assim
que inserir o cabo no computador.

Projeto 13. Controlando um Motor DC 19



I 4 SENSOR DE COLISAD

THNM NN WEMEN WM WEEEE N -
Arduino + Cabo USB (x1) Placa de testes (xl)
- ® Motar D (x)
T
® L ® ur, 278N _
ey @ -
Sensor Ultrassanico de S, 0 o Jumpers:
Distancia (HCSRO4) (x1) o CCH : : Vermelho (x4)  Verde (xI)
Preto (x2) Amarelo (x1)

Madulo Ponte H (LZ98N) (x1) Laranja (xI) Marrom (x1)

LOMPONENTES
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EVITANDO ACIDENTES

ALGUNS CARROS MAIS NOVOS POSSUEM UM SENSOR DE COLISAO. QUANDD ESSE
SENSOR DETECTA UM OBSTACULO A LIMA DETERMINADA DISTANCIA ELE FREIA O CARRD,
EVITANDO QUE DCORRA ALGLM ACIDENTE.

Uescobertas: associagio de sensores e atuadores.

Tempo: 60 MINUTOS

Dificuldade: mmm

Nesse projeto, construam um sensor de obstaculo com um sensor de distancia que desliga um
motor ao detectar um obstaculo a menos de 20 cm.

MUNTAND[I [I Ftapa [l Separe os componentes necessérios para a montagem do circuito.

Motor OC (x1)
Eits
o Bl
Sensor Ultrassnico de 00 e Jumpers:
Distancia (HCSRO4) (x1) : Vermelho (x4)  Verde (xI)
Preto (x2) Amarelo (x1)

Médulo Ponte H (LZ98N) (xI) Laranja (xI) Marrom (x1)

Projeto 14. Sensor de coliséo (21



MI]NTAND[I [I Etapa 07 Para iniciar, monte um circuito exatamente igual aquele montado

no projeto anterior. Em sequida, insira junto com uma placa de testes, o

EIRE“ITI] sensor ultrassanico de distancia.

Ftapa [3: Utilizando um jumper preto, conecte o pino GND do sensor
ultrassénico ao pino 4 do Arduino e com um jumper vermelho, conecte o pino
Voo do sensor de distancia ao pino 7 do Arduina.
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MONTANDO O
CIRCUITD

Projeto 14. Sensor de coliséo

Etapa [4: Com jumpers e verde, conecte os pinos Trig e Echo do
sensor ultrassanico aos pinos a e B do Arduino.

Etapa [J: Antes de alimentar o circuito, confira todas as conexies realizadas.
Atengéo para os detalhes.

Pino vermelho do motor OO conectado ao pino OUTH do Madulo Ponte H.

Pino preto do motor DC conectado ao pino OUTZ do Madulo Ponte H.

Pino GND do Arduino conectado por um jumper preto ao GND do Madulo Ponte H.
Pino Vin do Arduino conectado por um jumper vermelho ao 12V do Madulo Ponte H.
Pino aV do Arduino conectado por um jumper vermelho ao aV do Madulo Ponte H.
Fino 13 do Arduino conectado por um jumper marrom ao ENA do Madulo Ponte H.
Pino 12 do Arduino conectado por um jumper vermelho ao INI do Madulo Ponte H.
Pino Il do Arduino conectado por um jumper laranja ao INZ do Madulo Ponte H.
Lonector que Ativa 5V da placa retirado do Madulo Ponte H.

Pino Vin do Sensor conectado por um jumper vermelho ao pino 7 do Arduino.
Pino Trig do Sensor conectado por um jumper amarelo ao pino B do Arduino.
Pino Echo do Sensor conectado por um jumper verde ao pino 9 do Arduino.

Pino GND do Sensor conectado por um jumper preto ao pino 4 do Arduino.
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CRIANDO D
PROGRAMA

ARDUINO PONTE H

PINO 413 ENA
IRING@IER N1
PINO 11 IR 2t
Nova Variavel X
(distanda‘ )

® Para todos os atores

© Apenas para este ator

ttapa [b: Conecte a porta USB & placa Arduino Uno e ao computador,
alimentando assim o circuito. Em seguida, abra o programa mBlock, ligue o
Arduino ao computador, utilizando a porta USB, e inicie a conexdo com o
mBlock, no modo "Carregar”.

Nesse projeto vocé deve criar um programa para ligar o motor e quando for
detectado um obstaculo a menos de 20 cm do sensor desligar o motor.
Voltando a liga-lo no momento em que ndo tiver mais obstaculo a menos de

20 cm.

Dica: Os pinos 7 e 4 do Arduino seréo utilizados para alimentagdo de +aV e
GND do Sensor de obstaculo.

ttapa [J7: Vamos iniciar a nossa programagdo apenas ligando o nosso motor
e fazendo com que ele gire no sentido direto. Para isso vamos definir os
pinos 3 e 8 como saida "baixo” e "alto”, para girar no sentido direto, e o pino
|0 como “alto” para ligar o motor.

©® definir a saida do pino digital 0 como alto v Sentido direto

©® definir a saida do pino digital @ como baixo v do Motor A

©® definir a saida do pino digital @ como alto v Liga Motor A

ttapa [I8: Para saber qual a distancia lida pelo sensor ultrassanico vamos
criar uma variavel “distancia” e defini-la como sendo a distancia medida pelo
SENSOr.

Como colocamos a alimentagéo do sensor, pinos Vee (3V) e GND, conectado
aos pinos 7 e 4, vamos defini-los entdo como pinos de saida “alta” e "baixa”

©@ definir a saida do pino digital o como altow AlimEI’ItEGED Vee ("'EV)

©0@ definir a saida do pino digital o como baixo v AliITIEI"ItEQQD GND

definir distdncia v para ©Q ler pin trigonométrico do sensor de ultrassom o pin de eco o

Projeto 14. Sensor de coliséo

Definindo a variavel distancia como sendo iqual ao valor lido no sensor
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CRIANDO D
PROGRAMA

Projeto 14. Sensor de coliséo

Ftapa [14: Podemos juntar esses blocos no nosso programa. Para que o valor
da distancia seja atualizado sempre, vamos colocar o bloco que define a
distancia dentro de um bloco de repetigéo.

quando o Arduino Uno comegar

©0® definir a saida do pino digital 0 como baixo v _SEI'Iﬁd[I dl]

©0 definir a saida do pino digital ) como alto v _M otor A

©0 definir a saida do pino digital ) como alto v Ativa o motor A

©0 definir a saida do pino digital o como alto v Allm Eﬂtﬂ[jﬁﬂ

©Q@ definir a saida do pino digital o como baixo v dD SE”SDP

repetir para sempre

definir distancia v para ©Q ler pin trigonométrico do sensor de ultrassom e pin de eco o

=4 Definindo a variavel distancia como sendo igual ao valor lido no sensor

Resta apenas desligar o motor quando a distancia for menor que 20 cm.

| Se distancia mevor due 2.0
Desligue o motor

- Senao
Ligue o motor

ttapa |- Como vamos trabalhar com dois possiveis estados, se a distancia
for maior que 20 e senéo for maior, vamos utilizar o bloco "SE SENAD”, com a
condigdo do valor da variavel “distancia” ser menor (<) que 20.

distancia < @ entdo

ttapa |- Para ligar o motor basta definir o pino 10 como “alto” e para desligar
ele basta definir esse mesmo pino como “baixa”.

distancia < @ entdo

©@ definir a saida do pino digital @ como baixo v

©Q@ definir a saida do pino digital @ como alto v
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CRIANDO D
PROGRAMA

AGORAE A
SUA VEZ

Projeto 14. Sensor de coliséo

Ftapa |7: Juntando todo o cadigo:

©0 definir a saida do pino digital (fJ) como Sentido do

©0 definir a saida do pino digital @) como |:M otor A

©0 definir a saida do pino digital () como Mtiva o motor A

©0 definir a saida do pino digital (@) como |:A|imEnta§F]lJ

©0 definir a saida do pino digital () como do Sensor

repetir para sempre Definindo a variavel distincia como sendoigual ao valor lido no sensor

definir distdncia ¥ para ©® ler pin trigonométrico do sensor de ultrassom e pin de eco o

distancia < @) _ entdo Se a distancia for menor que 20
©0 definir a saida do pino digital G como baixo v > DESligLIE 0 motor

Sendo
©@ definir a saida do pino digital @ como alto v > I_igl.lE o motor

Agora carregue seu codign para o Arduino e teste se a programagéo
funciona. Confira se todos os comandos estdn sendo realizados de forma
correta, olhe para o seu circuito e confirme se:

0 motor esta ativado e ao passar a mao ou algum objeto na frente do sensor
o motor desliga.

Adicione um buzzer ao seu circuito e programe para que, além de frear, o
buzzer emitir um sinal sonoro quando a distancia for menor que 20 cm.

Nao funcionou? Confira novamente todas as ligagies, além disso, confira o
valor dos pinos digitais no bloco, e se o Arduino estd conectado com o
mBlock e no modo "Carregar”. Caso esteja tendo alguma dificuldade na
gravagéo, desconecte o cabo USB e conecte novamente, gravando assim
que inserir o cabo no computador.
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I 5 LONTROLANDD DOIS
« MOTORES DG

Arduino + Cabo USB (x1)

TV
| il
L298N
L}

OUTL

SVEN
12V GND 5V

Mddulo Ponte H (LZ98N) (xI)

—
A9-E DQ
N

Motor DC (x2)

———Z

Jumpers:
Vermelho (x4) Marrom (xI)
Preto (xI) Laranja (xI)

LOMPONENTES
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CRIANDO MEUS PROPRIOS BLOCOS

AGORA QUE VOCE JA CONSEGUE CONTROLAR UM MOTOR, CHEGOU A HORA DE ACELERAR
DOIS MOTORES DC UITILIZANDD O ARDUIND E CRIANDOS SEUS PROPRIOS BLOCOS.

Uescobertas: criagdo de blocos no mBlock.

Tempo: 60 MINUTOS
Dificuldade: mmm

No projeto anterior voce ja consequiu controlar um motor DC utilizando o Arduino e o Madulo
de Ponte H, nesse madulo voce ird controlar dois motores DG, de forma independente.

MI]NTAND[I [I Ftapa [II: Separe os componentes necessérios para a montagem do circuito.
CIRCUITO R e

———
A9-E D4
.

Motar OC (x2)
: ATITIT
U Bl FS >-<._“'__‘>e.<
Jumpers:
Vermelho (x4) Marrom (xI)
(xl) Preto (x)) Laranja (xl)

Projeto 3. Controlando dois Motores DC 28



MI]NTAND[I [I Etapa 07 Para iniciar, monte um circuito exatamente igual aquele montado

no projeto anterior, porém adicione um sequndo motor DC. com seus fios

EIRE“IT[I vermelho e preto, ligados aos conectores OUTS e OUT4 do Madulo de Ponte H.

Lembre de conferir se o conector do pinos para Ativar aV foi retirado.

fritzing

Ftapa [3: Agora, realize a conexdo dos pinos IN3, IN4 e ENB do Madulo de
Ponte H aos pinos 10, 9 e 8 do Arduino, respectivamente, utilizando jumpers
amarelo, verde a azul.
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MDNTAN[]I] u Ftapa [J4: Antes de alimentar o circuito, confira todas as conexies realizadas.

Atengdo para os detalhes. Vamos conferir o circuito para controlar um motor

CIRCUITD ™

* Pino preto do motor OC A conectado ao pino OUT! do Madulo Ponte H.

* Pino vermelho do motor DO A conectado ao pino 0UTZ do Madulo Ponte H.

* Pino vermelho do motor DO B conectado ao pino OUT3 do Madulo Ponte H.

* Pino preto do motor OC B conectado ao pino 0UT4 do Madulo Ponte H.

* Pino GND do Arduino conectado por um jumper preto ao GND do Madulo Ponte H.
* Pino Vin do Arduino conectado por um jumper vermelho ao 12V do Madulo Ponte H.
* Pino 8V do Arduino conectado por um jumper vermelho ao aV do Madulo Ponte H.
* Pino I3 do Arduino conectado por um jumper marrom ao ENA do Madulo Ponte H.
* Pino |2 do Arduino conectado por um jumper vermelho ao INI do Madulo Ponte H.
e Pino Il do Arduino conectado por um jumper laranja ao INZ do Madulo Ponte H.

* Pino 10 do Arduino conectado por um jumper amarelo ao INS do Madulo Ponte H.
* Pino 9 do Arduino conectado por um jumper verde ao IN4 do Madulo Ponte H.

* Pino 8 do Arduino conectado por um jumper azul ao ENB do Madulo Ponte H.

« [onector que Ativa aV da placa retirado.

ttapa [10: Conecte a porta USB & placa Arduino Uno e ao computador,
alimentando assim o circuito. Em sequida, abra o programa mBlock, ligue o
Arduino ao computador, utilizando a porta USB, e inicie a conexdo com o
mBlock, no modo "Carregar”.

Projeto 19. Controlando dois Motores OC (30



CRIANDO O
PROGRAMA

MELIS BLOCOS

. Criar um Bloco
Fin

C

porta serial

Dados

Sensor
Eventos

Controlo

Operadore:

Variaveis

Meus
Blocos

Nesse projeto voce deve criar um programa que controle os dois motores e
os faga se movimentar da forma descrita na ilustragéo abaixo:

ETAPAS SENTIDPO: MOTORA WOTORE

o1 PERETOSS &7 FRERD
02 INVERSO T NVERSO
0% IEEREEOSEST NAERSE)
04 LNVERSO=EDIRETO

Vocé j& deve imaginar como deve ser criado o programa, considerando o
projeto anterior. Por outro lado, j& deve imaginar também o tamanho do
programa que serd criado, ja que serdo controlados dois motores, mudando
de sentido quatro vezes, de acordo com as etapas acima.

Em casos como esse, no qual a programagdo serd basicamente a mesma,
movimentar 0 motor em um sentido ou outro, porém serd repetida vérias
vezes, nas podemos criar nossos proprios blocos no mBlock. Ao criar um
bloco vocé pode inserir nele uma série de outros blocos, para realizar uma
determinada tarefa, e utilizar esse bloco quando necessitar realizar a mesma
tarefa.

ttapa [J5: Na parte inferior da lista de blocos, clique na opgéo “Meus Blocos”
e em sequida o botdo “Criar um Bloco”. Na janela para criar um novo bloco
vocé ird escolher o nome do bloco, além disso pode criar blocos que recebem
entrada de ndmero, texto ou um valor booleano (verdadeiro ou falso). Vocé
pode ainda criar uma etiqueta de texto. No nosso primeiro exemplo vamos
criar um bloco sem informagéo de entrada e chama-lo de “acionaMotor!”.

Criar um Bloco X

W

acionamotor1

Adicionar uma Adicionar uma Adicionar uma Adicionar uma
entrada entrada entrada stigueta
nimero texto boleano

Projeto 3. Controlando dois Motores DC K]



CRIANDO O
PROGRAMA

Criar um Bloco

Perceba que, ao criar o novo bloco, ele aparece no menu de blocos, abaixo do
otdo para Criar um Blocos. Na érea de programago esse bloco surge para
bot C i N d bl

ser definido, dessa forma, os blocos que séo encaixados no “definir
acionaMotorl”, serfio executados sempre que o bloco “acionaMotor!” for
executado “quanto o Arduino Uno comegar”,

definir acionaMotorA

ttapa [17: Para compor nosso bloco, vamos comegar por adicionar, abaixo do
bloco para “definir acionaMotorl” os comandos que serdo executados pelo
nosso bloco. Como esse bloco foi criado para controlar o motor A, vamos
criar um bloco apenas para ligar o Motor A e fazer ele rotacionar no sentido
direto.

definir acionaMotorA

©0 definir a saida do pino digital @ como alto v
©0 definir a saida do pino digital o como baixo v

©0 definir a saida do pino digital @ como alto v

Ftapa [18: Para testar se o seu bloco personalizado funcionou, adicione agora,
abaixo da fungéo “quando o Arduino Uno comegar”, o bloco “acionaMotorA”,
que vocé acabou de criar. Carregue o programa para o Arduino e observe se
o mator A foi acionado.

acionaMotorA

definir acionaMotorA

©0@ definir a saida do pino digital Q como altow

©@ definir a saida do pino digital o como baixo v

©@ definir a saida do pino digital @ como altow
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definir acionaMotorA

acionaMotorA

©0@ definir a saida do pino digital @ como altow

©@ definir a saida do pino digital o como baixo v

©@ definir a saida do pino digital @ como altovw

Lembre que, nos projetos anteriores, vocé utilizava apenas blocos abaixo do
“quando o Arduino Uno comegar”. A partir desse momento vocé pode criar
seus praprios blocos personalizados. Vocé pode, por exemplo, criar outro
bloco para desligar o Motor A e fazer ele girar no sentido oposto. Porém,
vocé pode fazer tudo isso utilizando apenas uma dnica fungéo, porém
definindo uma informagéo de entrada.

ttapa [15: Vamos entéo, editar o nosso bloco, clique no bloco com o botéo
direito do mouse e escolha a opgéo “editar”. Em sequida escolha a opgéo

“Adicionar uma entrada texto” e nomeie essa entrada de texto como
“sentido”.

Criar um Bloco

W

acionaMotorA

Adicionar uma Adicionar uma Adicionar uma Adicionar uma
entrada entrada entrada etiqueta
nimero texto boleano

Agora podemos, utilizando nosso bloco, escolher para qual sentido o motor
deve girar e ele definir, automaticamente, qual o estado dos pinos.

Projeto 19. Controlando dois Motores OC [33



ERIANDI] u Perceba que seu bloco, abaixo do bloco “quando o Arduino Uno comegar”,

poSSui um espago para que vocé possa informar uma informagéo no formato

FRUERAMA de texto. Na definigéo do nosso bloco “acionaMotorA”, vocé pode utilizar as

informagiies recebidas que serdo armazenadas na variavel "sentido”,

quando o Arduino Uno comegar definir acionaMotorA sentido

acionaMotorA . ©0O definir a saida do pino digital @ como alto v

©0® definir a saida do pino digital o como baixo v

©0® definir a saida do pino digital @ como altow

ttapa |[: Vamos comegar utilizando uma fungéo “se < > entéo”, presente no
menu de blocos “Controlo”, dentro do nosso bloco. Vamos definir que, se a
|- ~ 1 . - n o . ~
diregéo” for igual a "direta”, utilizando o bloco operador de igualdade, entéio
execute os trés comandos anteriores. Em sequida, ja especifique o valor de
entrada do bloco “acionaMotorA” como sendo “direto”, carreque para o
Arduino Uno e teste se 0 motor é acionado.

definir acionaMotorA ' sentido

quando o Arduino Uno comegar

acionaMotorA

sentido = lG entdo

©0@ definir a saida do pino digital @ como alto v

©0@ definir a saida do pino digital 0 como baixo v

©0@ definir a saida do pino digital @ como alto v

Vocé pode estar pensando que esse cadigo funciona da mesma forma que o
anterior, sd que de forma mais complicada. Mas o uso da variavel “sentido”
permite que voce realize diferentes comandos no seu bloco, de acordo com o
valor fornecido de entrada, quando o bloco "acionaMototA” é definido.

Projeto 19. Controlando dois Motores OC (34



ERIANDI] u ttapa |l: Agora, vamaos definir na nossa fungdo quando o motor gira no

sentido inverso e quando ele deve ficar parado. Para girar no sentido inverso

FRI]ERAMA basta que vocé repita o mesmo cddigo utilizado para o sentido direto,

mudando apenas o estado dos pinos 3 e 8 para "baixo” e “alto”.

Para definir quando o motor fica parado vamos utilizar a sequinte estratégia,
sabemos que sempre que temos que mudar o sentido da rotagio do motor
deve-se desativar esse motor, ou seja, definir o pino 10 como baixo. Podemos
entdo definir o pino 10 como “baixo” no inicio da execugéo do nosso bloco.
Dessa forma, sempre que definirmos alguma mudanga de sentido o bloco ja
comega desativando o motor, até que o sentido seja modificado e, em
seguida, o motor é religado. Além disso, ao fornecermos como entrada a
palavra "paradn” o motor seré desativado e nio havera mudanga de sentido.

Seu cadigo deve ficar semelhante ao apresentado no exemplo abaixo, teste
acionar o motor A no sentido "direto” por | segundo, entéo acionar o motor A
no sentido “inverso” por | sequndo e, por fim, definir o sentido do motor A
como parado.

Bloco que vocé criou

definir acionaMotorA = sentido

quando o Arduino Uno comegar
quando o Arduino Uno comegar

acionaMotorA
esperar o segundo(s)

acionaMotorA @IWGEEe]

©0 definir a saida do pino digital @ como baixo v DESIigH 0 motor

sentido - EIND _ entio Se o sentido for direto

©0@ definir a saida do pino digital e como SEﬂtidD dir‘EtD
©0@ definir a saida do pino digital 0 como do Motor A

esperar ° segundo(s)

acionaMotorA

©0 definir a saida do pino digital e como |_|ga Mﬂ‘tl]["

sentido - (IER) entdo Se o sentido for inverso
©@ definir a saida do pino digital m como baixo v Sentido inverso
©Q@ definir a saida do pino digital 0 como altow d[l MEItEIF A

©0@ definir a saida do pino digital @ como alto v |_|ga Motor

Se tudo deu certo o seu motor A girou no sentido direto, por | sequndo, em
seguida girou no sentido inverso, por | sequndo e, entéo, ficou parado. Vamos
relembrar agora qual o desafio desse projeto.
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CRIANDO O
PROGRAMA

definir acionaMotorA sentido

ttapa |7: Crie um novo bloco, chamado de “acionaMotorB” que receba de
entrada uma variavel "sentido”, e adicione nesse bloco os mesmos comandos
que foram adicionados no bloco “acionaMotorA”, modificando apenas os pinos
de acionamento do motor para pino 3 e os pinos de diregédo para os pinos b e
7. s blocos devem ficar como os apresentados na figura abaixo.

definir acionaMotorB = sentido

©@ definir a saida do pino digital m como baixo v ©@ definir a saida do pino digital e como baixo v

sentido = EHEEP . entdo sentido

©0 definir a saida do pino digital @ como alto » ©@ definir a saida do pino digital m como alto v

©® definir a saida do pino digital 0 como baixo v ©@ definir a saida do pino digital o como baixo v

©® definir a saida do pino digital @ como alto v ©@ definir a saida do pino digital e como alto v

sentido = @GP . entao sentido = entao

©@ definir a saida do pino digital @ como baixo v ©@ definir a saida do pino digital m como baixo v

©@ definir a saida do pino digital 0 como alto v ©@ definir a saida do pino digital e como alto v

©@ definir a saida do pino digital @ como alto » ©Q definir a saida do pino digital e como alto v

quando o Arduino Uno comegar

acionaMotorA

esperar o segundo(s)
acionaMotorA
esperar o segundo(s)

acionaMotorA

acionaMotorB

esperar ° segundo(s)
acionaMotorB
esperar o segundo(s)

acionaMotorB

Ftapa [3: Para testar, adicione abaixo dos blocos presentes no bloco “quando
0 Arduino Uno comegar” os comandos para acionar o motor B no sentido
“direto”, e aguardar | sequndo, em sequida o bloco para acionar o motor B no
sentido “inverso”, aguardar | sequndo e, por fim, defina o sentido do motor B
como parado.

(bserve se o motor A gira em um sentido, por | sequndo, muda de sentido e
gira por | sequndo, entéo & desligado e no mesmo instante o motor B comega
a girar por | sequndo, quando muda de sentido e apds mais | sequndo & entéio
desativadn.
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[:RIANI]I] u Vamos relembrar agora qual o desafio desse projeto.

FRUERAMA ETAPAS SENTIDO: MOTORA WMOTORR
_ o DIRETO DIRETO

quando o Arduino Uno comegar 02 : T N\/ERSO T N\/ERSO
acionaMotorA 08 DIRETO  INVERSO
acionaMotorB @ 04 TITNVERSO DIRETO
esperar o segundo(s)
acionaMotorA
s Ftapa |4: Agora que vocé j& possui os dois blocos criados, para acionar os

motores A e B, de acordo com o sentido desejado, basta adicionar os blocos
. u . n . .

abaixo do "quando o Arduino Uno comegar”. Deixe um intervalo de | sequndo

acionaMotorA (D) entre as etapas, lembrando de desligar os motores ao fim das etapas. A

acionaMotors (IR organizagdo dos seus blocos deve ser semelhante aguela apresentada na

figura.

esperar o segundo(s)

esperar o segundo(s)

acionaMotorA QINGIEE)

(bserve a rotagdo dos motores, se eles se movem, inicialmente, para o
i MotorB (ellg=: . . . . .

s mesmo sentido, depois no sentido inverso e em sequida se movem em

esperar () segundo(s) sentidos opostos.

acionaMotorA
acionaMotorB

definir acionaMotorA  sentido definir acionaMotorB = sentido

©@ definir a saida do pino digital m como baixo ¥ @O definir a saida do pino digital e como baixo ¥
sentido = (EIEEY  entdo sentido

©0 definir a saida do pino digital @ como alto » ©@ definir a saida do pino digital m como alto v
©® definir a saida do pino digital 0 como baixo v ©@ definir a saida do pino digital o como baixo v

©® definir a saida do pino digital @ como alto v ©@ definir a saida do pino digital e como alto v

sentido = @GP . entao sentido = entao

©@ definir a saida do pino digital @ como baixo v ©@ definir a saida do pino digital m como baixo v

©@ definir a saida do pino digital 0 como alto v ©@ definir a saida do pino digital e como alto v

©@ definir a saida do pino digital @ como alto » ©Q definir a saida do pino digital e como alto v
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Mude a diregéo e o tempo de acionamento dos motores, imagine como
seriam os comandos de diregéo para que, ao utilizar esses dois motores em
um carro, 0 carro pudesse ir para frente, para trés, virar para um lado e
para o outro.

Nao funcionou? Confira novamente todas as ligagdes, além disso, confira o
valor dos pinos digitais no bloco, e se o Arduino estd conectado com o
mBlock e no modo "Carregar”. Caso esteja tendo alguma dificuldade na
gravagéo, desconecte o cabo USB e conecte novamente, gravando assim
que inserir o cabo no computador.
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IE MONTANDO LM ROBO
« LOMDOIS MOTORES

Kit Chassis

T R 'H. : ge i }-
Sensor i §;__., 1
Ultrassénico "*i'_n' 2
Arduino Uno
Q= © Motores DC (x2)
® -
| 2@
Ly .
b
Mddulo
Ponte H

Mddulo de Pilhas

COMPONENTES



ESTA CHEGANDD A HORA DE JUNTARMOS TUDD QUE ESTUDAMOS PARA CONTROLAR LIM
KIT DE ROBOTICA COM DOIS MOTORES E UM SENSOR LILTRASSONICO, MAS ANTES
VAMOS MONTAR D KIT.

escobertas: uso de sensores, leitura de sinal em pinos digitais, condicional dupla.

Tempo: 43 MINUTOS

Dificuldade: mmmmm

Nos projetos anteriores vocé utilizou o Arduino para controlar LEDs e Buzzer, nesses projetos
as portas digitais foram sempre utilizadas no modo de “saida”, nesse projeto, ao utilizar um
sensor de proximidade, vocé vai aprender como funciona a “entrada’ de dados em pinos
digitais

M I]NTAN []I] [I ttapa [Il: Separe os componentes necesséarios para a montagem do circuito.
CIRCUITD e

Sensor
Ultrassénico

Motores DC (x2)

Madulo de Pilhas



MI]NTAN[][I |] KlT ttapa 7. Comece encaixando as rodas nos motores DC. observando o

, sentido do encaixe e com cuidado para ndo forgar o pino de plastico.
DE ROBOTICA

ttapa [J3: Encaixe o madulo de pilhas no chassis e cologue o chassis de
acrilico encostado nos motores, como na imagem..




MI]NTAN[]I] [| KlT ttapa [J4: Encaixe o madulo de ponte H no chassis, conforme na imagem:
DE ROBOTICA




MI]NTANDI] [| KlT Ftapa [G: Abra o encaixe pléstico o motor e insira até o espago ao lado do
drive de ponte H, como na imagem:

DE ROBOTICA

Ftapa [I7: Abra o encaixe plastico do sequndo motor e insira até o espago ao
lado do drive de ponte H, como na imagem:

ttapa [J7: Abra o encaixe plastico do sequndo motor e insira até o espago ao

lado do drive de ponte H, como na imagem:

irar Cg ,: -
i

LLL LI & 1y

A 1}




M[INTAN[]I] l] KlT ttapa [J8: O kit de robatica deve ficar montado como na imagem:
DE ROBOTICA

N&o funcionou? Confira novamente todas as partes, volte as paginas e
reinicie a montagem do kit de robatica.



I7 LONTROLANDO UM
« ROBOAUTONOMO

Kit de robatica (x1)

COMPONENTES

l4a



CRIANDO UM ROBO AUTONOMD

CHEGOU A HORA DO PROJETO FINAL! CRIAR UM ROBO AUTONOMD, OU SEJA, GUE DIRIJA
SOZINHD E SAIBA DESVIAR DE OBSTACULDS.

Jescobertas: controlar um robd auténomao.

Tempo: 60 MINUTOS
Dificuldade: mmm

Nos projetos anteriores vocé montou o robd auténomo e j& sabe como ler o sensor
ultrasstnico e controlar dois motores DG, chegou a hora de juntar tudo que estudamos para
criar um robd autdnomol

MI]NTAND[I [I Ftapa [II: Separe os componentes necessérios para a montagem do circuito.
CIRCUITO

Kit de robatica (x1)
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MI]NTAND[I [I Para controlar a8 movimentagdo do robd auténomo vocé deve programar seu

robd para se mover em frente e utilizar o sensor ultrassanico para detectar

EIRE“IT[I algum obstaculos a menos de 20 cm e, ao encontrar algum obstaculos,

programar o robd para girar 90° antes de continuar indo em frente.

Etapa [7: Monte o kit de robatica como realizado no projeto anterior.

Ftapa [J3: Inicie a montagem do circuito conectando o madulo de pilhas. Fio
preto no GND e o vermelho ao 12V do madulo Ponte H. Além disso, conecte os
motores ao drive de ponte H, utilizando a chave para abrir o conector do
drive de ponte H e feché-lo depais.

ARAA Battery H"
hl

Asameg yyv ﬂ‘l

'H' AAA Battery S ‘I

Auezzeq vuy 'HI
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MI]NTAND[I [I Ftapa [4: Em seguida, conecte um jumper preto o GND do drive ponte H an

GND do Arduino e um segundo jumper vermelho no pino 12V ao pino aV do

CIRCUITD s

-I\‘l AAA Battery
J

"H-l AAA Battery -||
J
|

Auanaegq wuvy h|

Auasaeg vy _“‘

Etapa [o: Da mesma forma que o anterior, conecte agora, com um jumper
vermelho, o conector 9V do drive de ponte H ao pino 9V do Arduin.

|| —rmA Bateery \-—-‘5l
| )

— y
|‘ Asonreg vwy |||

|| ARR Bateery -
| |
L
k

Aetieg vvv ““
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MI]NTAND[I [I Etapa [I6: Conecte agora os pinos para controle do motor A do drive de ponte

H, ENI, INI e INZ, aos pinos 13, 12 e Il do Arduino. Em sequida, conecte agora os

EIRE“IT[I pinos para controle do motor B do drive de ponte H, INS, IN4 e ENZ, aos pinos
[0, 9 e 8 do Arduino.

ARA Battery

Il
|l-
f

|| AAA Bateery -||
| )

Aserjeg yywvy “\

'h-
[

Aveneqg vyy ““

4,

-I\‘l AAA Battery
J

1 Asareg vy h|

"H-l AAA Battery -||
J
|

Auasaeg vy _‘||
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MONTANDO O
CIRCUITD

Ftapa 08: Antes de alimentar o circuito, confira todas as conexies
realizadas.

* Pino preto e vermelho do motor DC A conectado ao pino OUTI e DUTZ do Madulo

Ponte H.

Pino preto e vermelho do motor DC B conectado ao pino OUTS e OUT4 do Madulo
Ponte H.

Pino vermelho de saida do suporte de pilhas conectado ao pino 12V do Madulo
Ponte H.

Pino preto de saida do suporte de pilhas conectado ao pino GND do Arduino.
Pino GND do Arduino conectado por um jumper preto ao GND do Madulo Ponte H.
Pino 8V do Arduino conectado por um jumper vermelho ao 8V do Madulo Ponte H.
Pino 8Vdo Arduino conectado por um jumper vermelho ao 12V do Madulo Ponte H.
Pino 13 do Arduino conectado por um jumper marrom ao ENA do Madulo Ponte H.
Pino 12 do Arduino conectado por um jumper vermelho ao INl do Madulo Ponte H.
Pino Il do Arduino conectado por um jumper laranja ao IN2 do Madulo Ponte H.
Pino 10 do Arduino conectado por um jumper amarelo ao INS do Madulo Ponte H.
Pino 9 do Arduino conectado por um jumper verde ao IN4 do Madulo Ponte H.

Pino 8 do Arduino conectado por um jumper azul ao ENB do Madulo Ponte H.
Pino Vin do Sensor conectado por um jumper vermelho ao pino 7 do Arduino.
Pino Trig do Sensor conectado por um jumper amarelo ao pino B do Arduino.
Pino Echo do Sensor conectado por um jumper verde ao pino a do Arduino.

Pino GND do Sensor conectado por um jumper preto ao pino 4 do Arduino.

« [onector que Ativa 0V da placa retirado.
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ERIANDI] [I Antes de iniciar a programagdo pense vamos entender como o kit robdtico

deve funcionar de forma autdnoma. Na prética, ele deve se mover em frente

PRI]ERAMA e, a0 detectar algum obstéaculo, desviar desse obstaculo e sequir em frente.

Toda a movimentagéo do kit robatico depende do sentido de rotagéo dos
motores, de acordo com a rotagéo o kit pode ir em frente, para trés, ou girar
para o lado direito ou esquerdo, como na imagem:

Dois motores no sentido direto Motor A no sentido direto e Motor B inverso
—_—
& R
: s ‘ - [ robé qi diret
Jl @ "é‘i 0 roba vai para frente rovo gira para cireta
| e > \
—
Dois motores no sentido inverso Motor A no sentido inverso e Motor B direto
—
h e e
0 roba vai para tras  “u fi—ygd E ol
P - — | R L
= = * I 0 robd gira para esquerda

——
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ERIANDI] [I ttapa [9: Vamos iniciar a nossa programagéo aproveitando as fungiies que

criamos no Projeto |4, para controlar os dois motores.
PROGRAMA

definir acionaMotorA sentido definir acionaMotorB = sentido

00O definir a saida do pino digital m werire | efrm O ©® definir a saida do pino digital e como baixo v

sentido = @) - entao sentido = entdo
©0 definir a saida do pino digital @ como ©Q definir a saida do pino digital m como
©0@ definir a saida do pino digital 0 como ©® definir a saida do pino digital ) como

©@ definir a saida do pino digital @ como ©Q definir a saida do pino digital a como

sentido = @NVE RS entido sentido = QIWGEEE) entdo

©0@ definir a saida do pino digital @ v | e o ©0 definir a saida do pino digital m como baixo v
©0@ definir a saida do pino digital 0 e | i o ©0O definir a saida do pino digital o como alto v

©Q@ definir a saida do pino digital @ como alto v ©0 definir a saida do pino digital e como alto v

ttapa |l Nosso desafio & fazer o robd andar para frente e em caso de
obstaculo a menos de 20 cm desviar. Vamos comegar fazendo com que ele
ande para frente, para isso temos que definir os dois motores como indo no
sentido direto. Carregue a programagdo para o Arduino e teste se os dois
motores estdo girando para o mesmo lado.

Dois motores no sentido direto

ﬁ 8
S quando o Arduino Uno comegar

E >

.1|. E : E 0 robd vai para frente acionaMotorA
- ! I - > acionaMotorB m

Caso os motores estejam girando para lados opostos, mude o valor dos pinos
de controle de diregio no motor que esté indo para tréas. Troque apenas o
nome na condicional, onde estd "direta” troque por “inversa” e no “inversa”
troque por “direta”. Realize essa mudanga apenas para o motor que esta indo
no sentido errado e teste novamente seu cadigo.
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ERIANDI] [I ttapa | Como nosso robd j& anda para frente nosso desafio agora & fazer o

robo detectar obstaculos a menos de |0 cm e desviar. Para isso vamos

FRI]ERAMA utilizar uma programagéo semelhante a que usamos no Projeto Il criando

uma variavel distancia e definindo seu valor como sendo a distancia medida
pelo sensor ultrassanico.

definir distancia ¥ para ©@ ler pin trigonométrico do sensor de ultrassom o pin de eco o

Novo nome da variavel:

(e ) Para que esse valor seja atualizado, temos que inserir esse dentro de uma
estrutura de repetigao.

repetir para sempre

definir distancia v ©Q ler pin trigonométrico do sensor de ultrassom o pin de eco o

ttapa |- Como o sensor ultrassénico foi conectado diretamente na placa
Arduino UND, os pinos de alimentagéo Voo e GND, estdo conectados a pinos
digitais da placa Arduino, nos pinos 4 e 7, respectivamente.

Para que seja garantida a alimentagdo do sensor, temaos entdo que definir a
saida digital do pino 4 como “alta” e do pino 7 como "baixa”.

©0 definir a saida do pino digital o como altow

©0 definir a saida do pino digital o como baixo v

repetir para sempre

definir distancia ¥ para ©Q ler pin trigonométrico do sensor de ultrassom o pin de eco o

Vamos juntar ao cadigo para controle do motor.
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ERIANDI] [I ttapa |3 Resta-nos, agora, desviar dos obstéculos, quando o roba estiver a

uma distancia menor que 20 cm. Para isso, vamos comegar avaliando se a

FRI]ERAMA distancia & menor que 20 cm, caso a distancia seja menor vamos programar

para o nosso robd fazer o giro, caso ndo seja vamos manter o roba indo em
frente.

Juntando tudo o cadigo deve ficar como o abaixo:

quando o Arduino Uno comegar

©0@ definir a saida do pino digital o como alto v Pinos para ElilTlEl'Itﬂl;ﬁU
©Q@ definir a saida do pino digital o como baixo v dl:l SEHSUF “IFHSSﬁI‘IiCU

e R [efinindo a variavel distancia como sendo igual ao valor lido no sensor

definir distancia ¥ para ©® ler pin trigonométrico do sensor de ultrassom o pin de eco o

CEENEENRY 20 IS S a distancia for menor que 10 cm

senao
FEONSMGHOR Roba se movendo
acionaMotorB @ em frente
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ERIANDI] u ttapa |4: Agora que j& consequimos detectar quando ha um obstaculo a frente

PROGRAMA

do roba, falta apenas ensina-lo a desviar do objeto, fazendo uma curva.

Motor A no sentido direto e Motor B inverso

0 cadigo deve ficar como o abaixo:

quando o Arduino Uno comegar

©0O definir a saida do pino digital o como alto v Pinos para EIiﬂ'lEﬂtﬂl;ﬁl]

©@ definir a saida do pino digital o como baixo v dl] SEI’ISI][' UID‘ESSﬁHiEU
SR EERR Y Definindo a variavel distancia como sendoigual ao valor lido no sensor

definir distancia ¥ para ©® ler pin trigonométrico do sensor de ultrassom o pin de eco 6

N EECNRY 20 U S a distancia for menor que 10 cm

acionaMotorA —R[Ihfl gil‘ﬂ para
acionaMotorB _dif'EitE

senao

acionaMotorA [ Roba se movendo

acionaMotorB @ _E m ff' ente

Confira se todos os comandos estéo sendo realizados de forma correta, olhe
para o Seu circuito e confirme se os motores estéo ativados e o robd estd se
movendo no mesmo sentido, ao detectar um obstéaculo, giram em sentidos
opostos.
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Faga com que o kit robdtico, ao detectar um obstéculo, gire 30° e caso
continue encontrando um obstaculo, gire 180° no sentido oposto. 0 angulo
pode ser definido de acordo com um tempo de espera apds comegar a
rotagao.

Nao funcionou? Confira novamente todas as ligagdes, além disso, confira o
valor dos pinos digitais no bloco, e se o Arduino estd conectado com o
mBlock e no modo "Carregar”. Caso esteja tendo alguma dificuldade na
gravagéo, desconecte o cabo USB e conecte novamente, gravando assim
que inserir o cabo no computador.
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