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APRESENTACAO

publicacdo dos anais da VIl Mostra Nacional de Robdtica foi, sem divida, a mais
desafiadora de toda a histéria da MNR. A incerteza politica e econdbmica que se
abateu sobre o pais desde o golpe parlamentar de 2016 teve reflexos severos
para a MNR. Sem nenhum tipo de apoio financeiro governamental em 2017, a
MNR somente foi realizada gracas ao enorme esforco da comisséo
organizadora e de seu corpo de voluntarios, e do apoio fundamental de
parceiros como a Olimpiada Brasileira de Robodtica (OBR), Competicdo
Brasileira de Robdtica (CBR), RoboCup Brasil e Sociedade Brasileira de Computacao (SBC).
Esse conjunto de atores, ciente da importancia da MNR para a robética e para a educacao no
pais, reuniu condi¢cdes minimas para que a mostra fosse excepcionalmente viabilizada por
mais 1 (um) ano, na esperanca de que dias mais promissores pudessem ser encontrados no
horizonte.

O ligeiro declineo dos nimeros da MNR em relagdo a anos anteriores — nimeros ate entéo
crescentes ano a ano — reflete o impacto desse cendrio na produgéo intelectual do pais. A
edicdo 2017 da MNR registrou a submisséo de trabalhos de 1.773 autores oriundos de 405
instituicBes distintas (escolas, universidades, centros de pesquisa e correlatos) de todos os
estados brasileiros. A Mostra Presencial foi realizada no FIEP/PR com apoio da UTFP —
Universidade Técnica Federal do Parand, na cidade de Curitiba, Parana, 07 a 10 de novembro
de 2017 como parte integrante do Robdética 2017.

Esta publicagdo redne os melhores trabalhos selecionados pelo corpo de avaliadores e
recomendados para publicacdo nos Anais da MNR, bem como torna publicas premiacdes
conferidas aos autores. Mantendo sua politica de valorizag&o da linguagem adotada pelo autor,
buscando ser a mais inclusiva e abrangente possivel, a MNR aceitou trabalhos no formato
artigo cientifico ou multimidia (fotos ou videos). Todos os trabalhos foram avaliados por um
comité de revisores. Os trabalhos submetidos no formato multimidia aceitos para publicagao
sdo aqui publicados no formato de resumo. Os arquivos multimidia encontram-se disponiveis
na Mostra Virtual online (http://www.mnr.org.br/mostravirtual). Os trabalhos aceitos no formato
artigo cientifico encontram-se aqui publicados na integra.

Neste documento também sdo apresentados os trabalhos dos Bolsistas premiados na edi¢do
da MNR 2016 que tiveram a vigéncia da Bolsa no ano de 2017. Em funcéo da inexisténcia de
recursos governamentais, a MNR 2017 n&o premiou nenhum trabalho com bolsas de incentivo
aos jovens talentos como vinha sendo realizado nos anos anteriores, interrompendo um ciclo
de estimulo para a formagéo de recursos humanos.

Mais do que nunca, é motivo de grande orgulho para a MNR divulgar esses trabalhos e seus
autores, como parte integrante de uma politica publica direcionada para a formacdo de
recursos humanos para o Brasil do futuro. Esperamos que este material possa inspirar toda
uma nova geracdo de professores e alunos para que possamos continuar avancando na
proposicao de metodologias inovadoras para o processo ensino-aprendizagem.
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Resumo: O IFRS Campus Canoas e a APAE Canoas
estabeleceram uma parceira, que visa o desenvolvimento de
tecnologias para auxiliar as criancas portadoras de necessidades
especiais. Nesse contexto é idealizado este trabalho, que tem
como foco a constru¢do de uma mascote robdética para auxiliar
a reforcar nocdes de responsabilidade por criangas portadoras
de deficiéncia intelectual ou que possuem alguma dificuldade
ou atraso no desenvolvimento intelectual. Para isso cada
crianca devera cuidar da mascote, de modo que as necessidades
basicas sejam atendidas: fome, sede, sono e exercicios. Para
desenvolver essa mascote foi utilizada a plataforma Arduino e
varios outros componentes eletrénicos que permitem registrar
as interagBes da crianga com a mascote e envia-las a um banco
de dados, de forma que os professores possam acessar essas
informacdes e verificar a evolugcdo cognitiva de cada crianca de
modo individual. O circuito resultante serd ocultado dentro de
um animal de peldcia, constituindo-se em um brinquedo, dessa
forma a crianga enquanto brinca estard evoluindo sua
aprendizagem.

Palavras Chaves: Plataforma Arduino, Robética Educacional,
Aprendizagem, Deficiéncia Intelectual, Responsabilidade.

Abstract: IFRS Campus Canoas and Canoas APAE established
a partnership, which aims to develop technologies to help
children with special needs. In this context, this work is
idealized, whose focus is the construction of a robotic mascot
to help reinforce sense of responsibility for children with
intellectual disabilities or who have some difficulty or delay in
intellectual development. For this, each child must take care of
the mascot, so that the basic needs are met: hunger, thirst, sleep
and exercises. To develop this mascot was used the Arduino
platform and several other electronic components. They allow
you to record the child's interactions with the mascot and send
them to a database. Thus teachers can access this information
and check the cognitive development of each child individually.
The resulting circuit will be hidden inside a plush animal,
constituting a toy, so the child while playing will be evolving
their learning.

Keywords: Arduino Platform, Educational Robotics, Learning,
Intellectual Disability, Responsibility.

1 INTRODUCAO

No inicio do ano de 2016, foi estabelecida uma parceria entre a
instituicio APAE (Associacdo de Pais e Amigos dos
Excepcionais) do Municipio de Canoas e 0 IFRS — Campus
Canoas. A partir dessa parceria comecaram a ser realizadas
reunibes entres representantes da APAE, docentes e alunos
participantes de projetos de pesquisas de robética do IFRS.
Essa parceria tinha como objetivo o desenvolvimento de
dispositivos e sistemas para auxiliar tanto no controle de alunos
quanto no desenvolvimento da aprendizagem desses alunos na
institui¢do, focando em suas dificuldades especificas.

A ludicidade foi escolhida porque varios autores apontam que:
a brincadeira "[...] favorece a interagdo com outras pessoas
[Letsch, 2016]" e "[...] o ludico é aprendizagem também
[Letsch, 2016]"; a brincadeira pode ser considerada "[...] um
veiculo para a aprendizagem [Brock, Dodds, Jarvis e Olusoga,
2011]" e "[...] a brincadeira oferece a oportunidade para a
crianca explorar, aprender a linguagem e solucionar problemas
[Kishimoto, 2011]". Cabe destacar que a brincadeira é essencial
para o desenvolvimento cognitivo da crianga seja ela portadora
de deficiéncia ou ndo [Zapparoli, 2012].

Como argumentam Capote e Costa (2011) a interacdo de
portadores de deficiéncia intelectual com animais melhora a
socializacdo, a cognicdo, a fala, os "autocuidados" e a
"autoestima”. Porém, a adocdo de uma mascote real no
ambiente da APAE nao € possivel, pois seria necessario alguém
para cuida-la, inclusive nos fins de semana. Assim, surge outro
ponto a ser abordado por este trabalho, que compreende o
desenvolvimento de uma mascote que possibilite & crianca
deficiente o desenvolvimento da autonomia e do senso de
responsabilidade, e ainda a memorizacdo, a coordenacdo
motora e a atencdo [Zapparoli, 2012].

Assim, a partir das reunibes realizadas, foi apontada a
possibilidade da criacdo de uma mascote para ideia comecou a
ser desenvolvida e se chegou na proposta da criacdo de uma
mascote de pellcia que pudesse auxiliar os alunos com
deficiéncia intelectual a desenvolverem um senso de
responsabilidade de uma forma lddica.
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Essa mascote deveria se comportar de forma semelhante ao
brinquedo Tamagotchi, criado na década de 90, que é muito
parecido com um animal de estimacdo, que necessita de
cuidados diarios, caso contrario ele perde seus poderes vitais.
Atualmente, esse "animal de estimacao" possui para celulares e
¢ conhecido como "pet digital".

Se 0 objeto que estd sendo desenvolvido é similar a um
Tamagotchi, ndo seria mais facil comprar um para utilizd com
as criangas com deficiéncia intelectual? Ou ainda, comprar um
celular, baixar o aplicativo e disponibiliza uso pelas criangas?
O problema dessas duas solugbes é que nao é possivel
acompanhar e registrar as interac@es realizadas, ou identificar
0 quanto a crianga esta ou ndo evoluindo na sua capacidade de
tomar conta desta mascote.

Desse modo, a mascote de pelicia utilizard a plataforma
Arduino para realizar o controle de todo o processo, além de se
utilizar de diversos outros componentes eletrdnicos e artefatos
roboticos que possibilitem que a crianca com deficiéncia
intelectual possa interagir com o Pet-Rob6tico combinado aos
demais recursos fardo parte de um circuito interno que permitira
o controle das necessidades tais como: fome, sede, sono,
exercicios, entre outros.

Essa solucdo deve registrar interacBes enviando servidor e
armazenando-as em um banco de dados, de modo que o
professor possa acompanhar todas as interagdes registradas,
além de verificar se esta ocorrendo ou ndo alguma evolugédo
cognitiva.

Visando detalhar como a solucéo est4 sendo elaborada foram
organizadas as seguintes secOes: secdo 2 apresenta 0s
componentes que estdo sendo usados para desenvolver o Pet
Robotico; a secdo 3 descreve alguns detalhes do
comportamento da mascote robdtica, a se¢do 4 apresenta 0s
métodos utilizados no desenvolvimento do trabalho. A secdo 5
relata alguns resultados parciais obtidos até o momento; e
finalmente, a se¢do 6 traz algumas conclusdes obtidas com o
andamento do trabalho.

2 COMPONENTES

Nesta secdo serdo explicitados e discutidos os componentes
utilizados até o presente momento para o desenvolvimento
deste trabalho, assim como suas principais caracteristicas e
funcionalidades.

2.1 Plataforma Arduino

A plataforma Arduino foi selecionada para o desenvolvimento
deste trabalho, porque ndo exige conhecimento avancados de
eletrnica, o que facilita o seu uso e o rapido desenvolvimento
de dispositivos robéticos.

Ela é uma plataforma de prototipagem eletrdnica de hardware
e software livres, escolhida para ser o principal controlador do
circuito devido a seu baixo custo e facil utilizagdo [McRoberts,
2011].

A partir de uma analise das diversas placas arduino existentes
(Mega, Nano, Lilypad, entre outras) optou-se por utilizar a
placa Uno, pois o nimero de pinos é adequado para interligar
todos os componentes necessarios ao desenvolvimento da
mascote robotica. A Figura 1 ilustra a placa arduino Uno que
esté4 sendo utilizada no trabalho.

Figura 1 - Arduino Mega

2.2 RFID RC522

O modulo RFID (Radio Frequency ldentification) RC522
(esquematizado pela Figura 2) é um leitor de TAGs
eletromagnéticas [McRaoberts, 2011]

Esse leitor utiliza de radiofrequéncia para ler informagdes em
uma TAG que atenda o mesmo padrdo de frequéncia do leitor,
no caso do leitor utilizado neste trabalho a frequéncia é de 13,56
MHz [Oliveira, 2017].

Esse componente terd duas funcgdes basicas: (i) identificacdo da
crianga, para que as suas interacbes sejam registradas
corretamente no banco de dados; e (ii) sera utilizado para
proporcionar a interatividade concreta entre crianca e o projeto,
tendo como base que a mesma devera apresentar ao leitor as
TAGs respectivas que irdo suprir necessidades de sede e fome,
por exemplo.

Figura 2 - M6dulo RFID RC522

2.3 Adaptador de Cartao MicroSD

O adaptador de cartdo MicroSD (Figura 3) permite utilizar
cartbes de memdria externa para guardar informacdes [Oliveira
e Zanetti, 2015], tendo em vista que a memoria de uma Arduino
é limitada, ele pode ser utilizado como banco de dados
temporario para armazenamento das informagdes relacionadas
com a crianga e com as suas interagdes.

Figura 3 - Adaptador Cartdo MicroSD

Convém observar que, este adaptador seré ativado somente se
a rede WiFi ndo estiver disponivel. Nesse caso, todos os
registros serdo realizados no cartdo SD, para posteriormente
serem carregados no banco de dados que armazena as
interacOes das criangas com deficiéncia intelectual.

2.4 Acelerbmetro ADXL345

O acelerdbmetro ADXL 345 trata-se de um acelerdmetro com
giroscopio, este componente permite identificar sua orientaco
em relacdo ao centro gravitacional da terra [Oliveira e Zanetti,
2015]. Assim, com esse componente € possivel saber se a
mascote esta de cabeca para baixo, para cima, virado para um
lado ou para o outro com coordenadas tridimensionais, 0s eixos
X, Y e Z. Além também de possibilitar identificar qual a
aceleracdo do componente.
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Esse componente é essencial para a atividade denominada
exercicio, pois a placa Arduino ird se comunicar com esse
componente de modo a identificar se a mascote estd sendo
"exercitada” ou néo.

Figura 4 - Adaptador Cartdo MicroSD

2.5 Display de cristal liquido

Um LCD (Liquid Crystal Display), nada mais é do que uma
IHM (Interface Homem Maquina), que permite mostrar letras e
nimeros e alguns caracteres especiais [Oliveira e Zanetti, 2015]
com a finalidade de estabelecer uma interface de comunicacgéo
entre a crianga e a mascote.

Figura 5 - Display LCD 20x4 Backlight Azul

O Display selecionado é o LCD 20x4 Backlight Azul, ou seja,
possui 20 linhas por 4 linhas com backlight azul e escrita branca
, 0 que permite exibir em cada uma das linhas as informag6es
que serdo exibidas para a crianca Na verdade, através desse
LCD a crianca poderd visualizar se a mascote estd com fome,
sede; se estd na hora do exercicio ou se esta na hora de dormir.

2.6 Clock DS3231

O componente Clock DS3231 consiste em um reldgio (clock)
de baixo consumo, cuja funcéo é marrcar o horario [Oliveira e
Zanetti, 2015; McRoberts, 2011]. O Clock DS3231, Figura 6
permite marcar com precisdo o horario mesmo que o resto do
circuito esteja desligado, devido a sua alimentacéo propria, isso
nos permite manter o hordrio mesmo que o circuito seja
reiniciado ou permanecer desligado.

Figura 6 - clock DS 3231

2.7 Modulo ESP-12e

O Modulo ESP 12-e ou NodeMCU possui um conversor USB
Serial e um regulador de tensdo, que opera na frequéncia de
2,4GHz. Pode ser usado de forma integrada a plataforma
Arduino ou de modo individual para viabilizar a conexdo com
a rede WiFi [Oliveira, 2017].

No trabalho aqui proposto esse médulo permite a conexdo da
mascote com o servidor central, possibilitando realizar a
identificacdo de cada crianga, registrar as interagdes realizadas
com a mascote

3 TRABALHO PROPOSTO

O circuito utiliza a placa Arduino para controlar todos 0s outros
componentes eletrénicos citados previamente. As interagdes
realizadas e o uso contextualizado de cada componente séo
descritos abaixo.

Cada crianca possuird uma etiqueta RFID que ela utilizara para
se identificar. Apos identificada, ela devera cuidar da mascote,
que periodicamente terd necessidades que deverdo ser
atendidas pela crianca. Com o intuito de desenvolver uma
nocdo de responsabilidade mais facilmente, de uma forma
ludica, diminuindo as frustracbes que a dificuldade de
aprendizado pode causar em criancas com deficiéncia
intelectual.

As necessidades atualmente implementadas compreendem
fome, sede, sono e exercicio. O periodo de tempo que cada uma
dessas necessidades é ativada é configurado, previamente, pelo
professor do aluno. Assim, se a crianca possui alem da
deficiéncia intelectual a motora, o professor podera estabelecer
um prazo maior para a realizacdo da atividade. Desse modo,
evitando frustragBes por parte da crianca e viabilizando que ela
utilize a mascote como as demais criancas.

Fome e sede sdo controladas também pelo RFID, onde as
criangas possuirdo duas etiquetas decoradas com imagens de
comida e agua. O leitor é posicionado por dentro da pellcia na
parte da boca da mascote, para assim, simular a alimentag&o.
Percebe-se que nesse caso, optou-se por esta estratégia, visto
gue a mascote deve assemelhar-se a um animal real.

Sono e exercicio sdo controlados pelo acelerdmetro ADXL345,
que através da deteccéo de orientacdo do giroscopio, € possivel
saber quando a mascote estd sendo movimentada,
caracterizando o exercicio. Utilizando a orientagdo, também é
possivel definir quando a mascote esta deitada, caracterizando
0 sono. Nesse caso, 0 professor também configura a mascote de
modo que ela ndo acorde a crianga nos momentos previstos para
a "soneca da tarde" e ndo atrapalhe a alimentacdo da propria
crianca.

Com o objetivo de criar uma interface entre a crianga e a
mascote, todas as necessidades sdo representadas em graficos
de barrano LCD, posicionado na barriga da mascote, utilizando
uma linha do LCD para cada necessidade apontada
previamente.

Todas as necessidades sdo aumentadas periodicamente e em
horarios estratégicos, como, por exemplo, a fome aumentar
mais proximo ao hordario do almocgo da crianga. Esses horérios
sdo calculados a partir do clock DS3231, que consegue guardar
0 horario mesmo com o circuito desligado.

Com o objetivo de aumentar a capacidade de acompanhamento
de evolugdo das criancas, por parte dos coordenadores, séo
gerados relatérios com as interagdes de cada crianca. Esses
dados séo salvos em um cartdo microSD utilizando o adaptador
para gerenciar essas informagdes, caso o local onde a crianga
esteja ndo possua rede WiFi. Caso o WiFi esteja ativo esses
dados serdo enviados diretamente ao servidor, utilizando o
Médulo NodeMCU, que armazenara essas informagoes.
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Ha ainda a previsdo de utilizar avisos sonoros, caso a crianga
possua deficiéncia visual, mas esta funcionalidade sera
implementada futuramente.

Ap6s analisar diversos animais de pelGcia optou-se por utilizar
uma girafa, com os bragos longos, de modo que a crianga possa
estabelecer um contato mais proximo e que a atividade de
exercitar a mascote fique simplificada.

A Figura 8 esquematiza o atual protétipo idealizado para a
mascote, onde a tela de LCD ficaria localizada na barriga da
girafa, o leitor de RFID na boca, estabelecendo correlagdo com
a realidade da crianca, e 0s demais componentes arranjados
internamente na peldcia.

Figura 8 - Protdtipo da Mascote

4 MATERIAIS E METODOS

Para desenvolver o trabalho foram utilizadas a metodologia de
pesquisa bibliogréafica e a exploratdria. A primeira foi essencial
para se apropriar das tecnologias relacionadas com a plataforma
Arduino, bem como com a &rea de incluséo.

Foi realizada uma busca por trabalhos semelhantes em bases de
dados de eventos de informatica e educacdo, em periédicos da
area, no Google e em varios sites, de modo a definir um objeto
que atendesse as necessidades da APAE Canoas e também que
representasse uma tecnologia assistiva educacional consistent
com a realidade de uma crianga com deficiéncia intelectual.

A pesquisa exploratoria foi aplicada durante a fase de testes dos
componentes. Inicialmente, cada um dos componentes foi
testado de forma individual, de modo a verificar se a
funcionalidade estava de acordo com o esperado e se 0
componente ndo estava danificado.

Ap6s, os componentes foram sendo integrados um a um ao
circuito da mascote, gerando como resultado final o diagrama
esquematico ilustrado pela Figura 9.

.0

Figura 9 - Diagrama Esquematico do Circuito - Elaborado
na Ferramenta Fritzing

5 RESULTADOS E DISCUSSAO

Apds os componentes terem sido testados separadamente e em
conjunto, para verificar, aprender .
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funcionamento iniciou-se o desenvolvime .. "' “F 7
evoluiu de um circuito contendo apenas uma placa Arduino e
um leitor RFID até se obter a configuracéo atual.

Com os testes feitos, foi possivel chegar a algo proximo do
idealizado para a mascote, com um contador de fome e sede. O
circuito que atende a essas funcionalidades encontra-se
ilustrado pela Figura 10, abaixo.

Figura 10 - Circuito para as funcionalidades de fome e
sede da mascote

As préximas etapas do desenvolvimento compreendem: (i) a
deteccdo de posicdo, que ja estda em desenvolvimento; (ii) a
configuracdo dos horérios por parte do professor; (iii) o
contador para exercicios fisicos da mascote; (iv) e a conexao
com o servidor.

O servidor ja estd sendo desenvolvido utilizando Web Services
em Java, e reflexdo computacional para que ele ndo fique
restrito a um Unico objeto. Além disso, as interfaces para extrais
os relatorios de interagdes com a mascote ja estdo sendo
elaborados e implementados usando a tecnologia Primefaces.

6 CONCLUSOES

A mascote ainda esta em fase de desenvolvimento e ndo esta
finalizada, pois com o andamento do trabalho foi dada
prioridade a pesquisa bibliografica, bem como aos testes
individuais e de integracdo dos componentes.




BIMNR 2o o
o 0 Anais da Mostra Nacional de Robética - MNR 2017 -
"' Mostra Nacional de Robstica ENSINO Fundamental, Médio e Técnico 026 | Paglna

Espera-se conclui-la até o fim deste ano e aplica-la na APAE
Canoas, de modo a identificar o que deve ser ajustado e
corrigido nas versoes futuras do prototipo.

Por fim, pretende-se que ao finalizar essa mascote ela possa
atingir o seu objetivo principal que é auxiliar criancas com
deficiéncia intelectual a desenvolver seu senso de
responsabilidade.
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Resumo: A disciplina de fisica no ensino médio é uma das que
possui maior rejeicdo dos alunos, deste modo o seu ensino é
comprometido por causa da ideia prévia dos alunos de que nédo
conseguem entender e aprender a matéria. No entanto, é um
conteldo necessario na grade curricular e que possui aplicaces
praticas no cotidiano das pessoas. Desta forma, surge a
necessidade de tornar o ensino mais atrativo aos alunos e o
aprendizado mais eficaz. Muitos especialistas dizem que o
“faca vocé mesmo”, a ideia de construtivismo, € 0 método mais
eficiente de educacdo, entdo surge a robdtica educacional. Esta
auxiliara com demonstragcdes praticas dos assuntos fisicos
tornando as aulas mais dindmicas e convidativas aos alunos.
Inicialmente, o projeto foi executado com alunos da 12 série do
ensino médio, eles montaram o robd de resgate com pegas
LEGO dos modelos NXT e EV3 para fixar assuntos como
dindmica e Leis de Newton, fizeram suas proprias
programagdes e tiveram o acompanhamento tanto do professor
de fisica como da professora de robotica. Os resultados obtidos
foram de éxito completo, pois os alunos conseguiram aprimorar
seus conhecimentos de fisica, se interessar pela matéria e ainda
melhorar seu trabalho em grupo.

Palavras Chaves: Fisica, Roboética educacional, Interagdo,
Construtivismo.

Abstract: The discipline of physics in high school is one that
has the highest rejection of students, so their teaching is
compromised because of students' previous idea that they can
not understand and learn the subject. However, it is a necessary
content in the curriculum and it has practical applications in
people's daily lives. In this way, the need arises to make
teaching more attractive to students and more effective
learning. Many experts say that "do it yourself”, the idea of
constructivism, is the most efficient method of education, so
educational robotics arises. This will assist with practical
demonstrations of the physical subjects making the classes
more dynamic and inviting to the students. Initially, the project
was executed with high school students, they set up the rescue
robot with LEGO pieces of the NXT and EV3 models to fix
subjects such as dynamics and Newton's Laws, made their own
schedules and had the accompaniment of both the teacher
Physics teacher and robotics teacher. The results were
completely successful, as the students were able to improve
their physics knowledge, become interested in the subject and
improve their group work.

Keywords: Physics, Educational Robotics, Interaction,
Constructivism.

1 INTRODUCAO

A robotica educacional ¢ um modo de aprendizagem por meio
da construcdo e programacdo de robds que se tornam uma
forma de expressdo das proprias ideias dos estudantes, é o
famoso “maker” ou “faga vocé mesmo” dentro das instituigdes
escolares. (MIRANDA e SUANNO, 2008)

Segundo SOUZA e NOBREGA (2010, p.3) “a Robodtica
Educacional ¢ uma &rea recentemente explorada, voltada para
0 desenvolvimento de projetos educacionais envolvendo
atividades de construg@o e manipulacdo de robds”, promovendo
ao aluno o aprimoramento de suas capacidades cognitivas e
interacdo social, além de unir educacéo e tecnologia.

Jean Piaget, psicologo sui¢o nascido no fim do século XIX,
desenvolveu o construtivismo, teoria de aprendizagem que
mostrava 0 modo como o aprendiz vé o conhecimento
cientifico, segundo ele o construtivismo era a explicacdo de
como o individuo conhece o seu préprio mundo, fazendo os
seus proprios mecanismos de conhecimento e entendimento do
espaco ao seu redor. (ZILLI, 2004)

Ao longo dos utlimos anos tornou-se notdria a necessidade de
uma mudanca no ensino tradicional, a fisica ensinada em sala
de aula ndo estd em sintonia com as pesquisas de ensino de
fisica e os livros desta forma abordam o contedo de modo
rudimentar e complexo. (PENA e FILHO, 2008)

Assim, Jacques Delors, inclui como um pilar da educagéo do
século XXI o “aprender a fazer”, no qual o conhecimento ndo
se priva somente a sala de aula, mas o aluno deve buscar provar
na préatica o que aprendeu em sala de aula. (PIETROCOLA ET
AL, 2013)

Desta forma, nada melhor que a utilizacdo da robotica
educacional para esta finalidade, o que ird proporcionar a visdo
prética dos conhecimentos fisicos e com isto um aprendizado
mais eficaz que ndo oferecera riscos ao estudante em questéo.

Este artigo possui organizacdo da seguinte maneira: a secdo 2
traz os objetivos. A se¢8o 3 descreve a proposta do trabalho. A
secdo 4 apresenta 0os materiais e métodos. A se¢do 5 traz os
resultados e discussdo, e as conclusfes sdo apresentadas na
secdo 6.
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2 OBJETIVOS

O seguinte artigo traz como objetivo principal a utilizagdo da
robotica como meio de aprimoramento dos conhecimentos
obtidos na grade curricular da disciplina de fisica. Também,
busca-se ofertar o contato dos alunos com a robotica, além de
unir educacdo e tecnologia, criando um método que atraia
alunos para o conhecimento de fisica. Este projeto ainda
pretende cultivar a interacdo social entre os alunos e alimentar
a criatividade, a autonomia e o raciocinio dos estudantes em
questao.

3 O TRABALHO PROPOSTO

Pretende-se demonstrar que a utilizacdo de rob6s, inicialmente
0s que possuem construgdo detalhada nos manuais LEGO,
podem tornar a aprendizagem de fisica mais eficaz no ensino
secundario.

Objetiva-se construir o robd que realiza a atividade “Resgate”,
para uma demonstragdo de Dindmica e a fixacéo das trés leis de
Newton, dos sistemas heliocéntrico e geocéntrico e da forca
centripeta, assuntos estudados em sala de aula.

O projeto serd desenvolvido com turmas de primeiro ano do
ensino médio, desta forma os rob6s serdo préaticas dos assuntos
estudados na grade curricular da série citada.

Pretende-se a utilizacdo de maletas LEGO tanto do modelo
NXT como do modelo EV3, para que assim o aluno possa
também ter um contato mais diversificado com a robética.

O acompanhanto de um professor de fisica é essencial, logo que
juntamente com a montagem, a utilizacdo dos robés e a conexao
feita entre 0 robd e o assunto ja estudado devera haver uma
complementagdo tedrica para que o aprendizado seja completo.

4 MATERIAIS E METODOS

As aulas de Oficina Tecnoldgica de Robética (OFTEC) séo
realizadas como parte da grade curricular na Escola Sesi Jodo
Ubaldo Ribeiro, desta forma, durante estas aulas que séo
realizadas semanalmente em cada turma, foram realizados os
testes.

S&o trés turmas de primeiro ano, cada uma com cerca de 30
alunos, o que totaliza 90 alunos. Estes foram separados em
grupos de 4 pessoas (FIGURA 1) para que além do aprendizado
de fisica e robotica houvesse também uma interacdo social e
desta forma eles proprios organizaram o que cada um faria (de
construtor a programador).

Foram utilizadas as maletas LEGO tanto NXT como EV3, e de
mesmo modo os programas de ambos. Os professores de fisica
e robética trabalharam em conjunto auxiliando os alunos, tanto
na parte teérica quanto na pratica. E os alunos de forma
sistémica fizeram a montagem e entendimento pratico dos
conceitos de fisica.

Figura 1 — Grupo ap6s término da montagem

5 RESULTADOS E DISCUSSAO

Os alunos inicialmente tiveram dificuldade em relacionar os
robds com o conteldo de fisica, mas mostraram um notério
interesse em uma aula diferenciada e desta forma com uma
breve explicacéo da relacdo do robd com o contetido abordado
eles conseguiram sozinhos entender 0 modo como a fisica se
aplicava naquele modelo prético e, assim, a presenca da fisica
em seu proprio cotidiano.

A interacéo dos grupos promoveu um ambiente descontraido e
de ajuda matua, o que tornou 0 momento ainda mais produtivo.
A alianga entre fisica e robdtica educacional promoveu um
aprendizado esponténeo nos alunos (FIGURA 2).

Figura 2 — Aluna e robd de resgate ja& montado

6 CONCLUSOES

Pode-se perceber que o aprendizado de fisica se tornou mais
dindmico quando aliado & robética educacional, além de
tornarse mais eficaz. Os alunos conseguiram fixar melhor o
contelido utilizando pe¢as LEGO no lugar de video-aulas ou
atividades de revisdo, a visdo pratica do que se aprende na grade
curricular de fisica fez com que o ensino alcancesse éxito na
maioria dos alunos.

Foi possivel observar que os alunos mostraram um interesse
maior em aprender deste modo por ser um método diferente do
utilizado geralmente nas salas de aula, a interagdo desenvolveu
também o espirito de trabalho em grupo e o competitivo, por
envolver varios grupos.

Seria recomendado aplicar métodos semelhantes com as
demais séries do ensino médio, assim produzindo um trabalho
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continuo pelos trés anos do ensino secundario. Outro método
de aperfeicoar esta pratica seria desenvolver competicfes
internas que visem além da montagem e programacao do rob0,
a demonstracdo da fisica naquele projeto e sua explicacdo
tedrica pelos préprios alunos.
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ACESSIBILIDADE NA ESCOLA
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1ESCOLA SESI DE ENSINO MEDIO - MONTENEGRO
Montenegro — RS

Categoria: ARTIGO BASICO

Resumo: O nosso projeto é sobre uma plataforma para
portadores de deficiéncia fisica que necessitem do uso de
cadeira de rodas, visamos assim melhor a acessibilidade nas
escolas que ndo contenham adaptacBes apropriados para o
acesso destas pessoas, como rampas. Pensando nisso, fizemos
um projeto todo em LEGO (EV3) construido em diversas aulas
de robética, tivemos algumas dificuldades mas nada nos fez
desistir do nosso projeto para ajudar as pessoas que necessitam
de acesso no ambiente da escola. Sendo assim, a dificuldade
vivida por cadeirantes no ambiente escolar foi nossa maior
motivacao para cria¢do do projeto. A primeira etapa do projeto
consiste em prototipar a maquina que faria esse trabalha de
auxiliar no deslocamento de cadeirantes que precisam entrar em
ambientes desnivelados por um degrau. Acreditamos que a
importancia desse projeto seria a de ajudar as pessoas que
precisam, dar o poder de deslocar por lugares que ndo poderiam
ir antes do nosso projeto, que é simples mas pode ajudar muito
essas pessoas com deficiéncia em escolas.

Palavras Chaves: Acessibilidade, Robética, Deficiéncia.

Abstract: Our project is about a platform for disabled people
who need the use of wheelchair, visas so better accessibility in
schools that are not adapted appropriate for access of people,
such as ramps. Thinking about it, we did a whole project in
LEGO (EV3) built in several robotics classes, we had some
difficulties but nothing made us give up our project to help as
people who need access without school environment. Thus, a
difficulty experienced by wheelchairs in the school environment
was our greatest motivation for the creation of the project. The
first stage of the project consists of prototyping the machine
that would do this work of auxiliary without displacement of
wheelchairs that can enter in uneven environments by a step.
We believe that the importance of this project, whatever it is, is
the power to move around in places that are not necessary for
our project, which is simple but can greatly help these people
with disabilities in schools.

Keywords: Accessibility, Need, Robotics, deficiency.

1 INTRODUCAO

Segundo Oliva (2016) ha cerca de duas décadas tem se
intensificado as discussfes referentes a inclusdo dentro da
escola. Em virtude disso houve uma reflexdo durante uma aula
de robdtica sobre a nossa escola e suas adaptagdes para a
inclusdo de alunos com algum tipo de deficiéncia, como o

foi pensado em uma méaquina que fizesse o transporte desses
alunos.

A partir disso iniciamos a montagem dessa estrutura em nossas
aulas de roboética, montando uma estrutura simplificada visando
ser uma bhase para uma estrutura mais complexa. Acreditamos
que nosso trabalho pode ser importante para a inclusdo de
alunos cadeirantes no ambiente escolar e que sua aplicacédo
pode contribuir com a entrada de novos alunos na nossa propria
escola.

2 A INCLUSAO DE ALUNOS PCDS NO
AMBIENTE ESCOLAR

Dificuldades para cadeirantes sempre foi muito presente na
nossa sociedade como visto em uma reportagem de Thiago Reis
e Ana Carolina Ribeiro para 0 G1, que diz que Trés em cada
quatro escolas do pais ndo contam com itens basicos de
acessibilidade, como rampas, corrimaos e sinalizago. E o que
revela o Censo Escolar 2014. A questdo da acessibilidade é
fundamental hoje hd um ndmero significativo de alunos
cadeirantes com algum tipo de deficiéncia.

3 O TRABALHO PROPOSTO

A idéia surgiu da necessidade que observamos de auxiliar na
locomogdo de pessoas com deficiéncia fisica e que necessitem
da utilizagdo de cadeira de rodas. Sabemos que mutas escolas.

sdo construgdes antigas e ndo tem as adaptagdes necessarias. O
projeto foi feito todo com pecas LEGO (EV3).

4 MATERIAIS E METODOS

Nos tentamos fazer esse projeto de varias formas diferentes,
sempre usando pecas LEGO, até chegar no projeto final,
primeiramente nds tentamos usar correias para erguer a
plataforma mas ndo obtivemos sucesso porque a correia ficava
esticada e 0 motor ndo conseguia ter forga para movimentar a
mesma., tentamos ligar o motor diretamente na engrenagem, no
fim nés tivemos a ideia de usar um cardan porque ele é muito
articulado e bem mais facil de se mover, com essa solucao
conseguimos mover o protétipo da plataforma, a outra parte era
que o chassi da maquina era muito pequeno e ela inclinava para
frente, entdo n6s solucionamos esse problema aumentando o
chassi dela fazendo que ela ndo se movesse mais.
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5 RESULTADOS E DISCUSSAO

Como resultado alcangamos nossa objetivo inicial, que é o de
criar um prototipo de uma plataforma que auxilia no transporte
de alunos cadeirantes no ambiente escolar. Sabendo que
aproximadamente 15% da populacdo mundial tem algum tipo
de deficiéncia, ainda existe uma grande necessidade de
atividades de incluséo que saiam da teoria e sejam aplicadas na
pratica (Pagliuca, 2015). Dentro dessa perspectiva sabemos que
nosso projeto necessita sair da parte de montagem de um
protétipo e tornar-se aplicavel.

6 CONCLUSOES

Concluimos que nosso projeto seria fundamental para melhorar
a inclusdo de alunos cadeirantes em escolas que ndo tenham
adaptacgdes especificas. Sabemos que ainda existem diversas
barreiras para insercdo de alunos com algum tipo de
deficiéncia, sendo que isso influencia inclusive no seu processo
de aprendizagem (Oliva 2016). Sabemos que necessitamos
evoluir para uma segunda etapa do projeto, onde temos que
tornar nosso prototipo em algo “real” e capaz de ser instalado
dentro do ambiente escolar.
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Resumo: O projeto tem o intuito principal de ajudar na
evacuacdo de populagdes ribeirinhas em periodos de muitas
chuvas que ocasionam enchentes, que fazem as pessoas terem
que largar suas casas, seus maveis, e as vezes perderem suas
vidas. ldealizamos a criagdo de um robd que verificaria o nivel
do rio, e caso estivesse acima do normal, enviaria uma
mensagem para um aplicativo previamente instalado nos
celulares dessas pessoas. Nos resolvemos desenvolver esse
projeto pelos professores terem proposto a atividade de pensar
em uma situacdo problema, e como um dos maiores problemas
de Montenegro (nossa cidade) sdo as enchentes que sdo
frequentes todo ano, essa é nossa maior motivacgdo. O trabalho
em si foi construido em aula, com pecas da caixa da LEGO
mindstorms education EV3. Apds muitos testes construimos
um robd com eficiéncia para o projeto. Nosso diferencial se
encontra no problema, que ndo possui influéncia de robética ou
mecanica, simplesmente algo natural, intensificado pelo
homem, e que tem um grande potencial tragico. O nosso
resultado final foi promissor, pois 0s sensores atingiram nosso
objetivo, mas ainda nao foi produzido o aplicativo.

Palavras Chaves: Rio, Sensores, Enchentes, Mecanismo,
Aplicativo.

Abstract: The main purpose of the project is to assist in the
evacuation of riverine populations during periods of heavy
rains that cause floods, which cause people to have to leave
their homes, their furniture, and sometimes lose their lives. We
idealized the creation of a robot that would check the river
level, and if it was above normal, would send a message to an
application previously installed on the cell phones of these
people. We have decided to develop this project because the
teachers have proposed the activity of thinking about a problem
situation, and as one of the biggest problems of Montenegro
(our city) are the floods that are frequent every year, this is our
greatest motivation. The work itself was built in class, with
pieces from the LEGO mindstorms education EV3 box. After
many tests we built a robot with efficiency for the project. Our
differential lies in the problem, which has no influence of
robotics or mechanics, simply something natural, intensified by
man, and which has a great tragic potential. Our final result
was promising because the sensors have reached our goal, but
the application has not yet been produced.

Keywords: River, Sensors, Floods, Mechanism, App.

1 INTRODUCAO

Desde os primérdios da humanidade, as grandes civilizagGes
surgiram em regifes proximas a rios e mares, que garantiram
um progresso certo a sua sociedade. Como consequéncia,
enchentes aconteciam em grande parte desses povos.
“Enchentes sdo motivos literarios desde a antiguidade. Seja no
Geénese, que abre a biblia hebraica, ou em Gilgamesh, epopéia
suméria do segundo milénio antes de cristo, inundagdes ajudam
a humanidade a lavar seus pecados e comegar tudo de novo”
(Kopittke, 2010, p.159). E esse problema vem incomodando o
ser humano até hoje, que além de invadir ainda mais as regifes
ribeirinhas, ndo possui um sistema rdpido de evacuacdo de
populacbes de locais de enchentes. Portanto, pretendemos
utilizar da robdtica e de técnicas de programacdo para
desenvolver um alerta a todos que vivem com medo de grandes
quantidades de chuva.

2 ENCHENTES MUNDIALMENTE

“A discussdo acerca dos desastres da enchente vem ganhando
destaque nos noticidrios de todo o mundo, em virtude do
aumento de sua ocorréncia nos Ultimos anos. Dados da
Organizacdo das Nagdes Unidas - ONU (2012) afirmam que,
S0 no ano de 2011, 206 milhdes de pessoas foram afetadas por
desastres naturais no mundo, e 29.782 pessoas morreram.
(Gomes e Cavalcante, 2012)”

2.1 Enchentes Nacionalmente

Enchentes sdo um grande problema que € um fenémeno natural,
que pode ser intensificado por a¢fes humanas através da erosdo
quando se retira a mata da regio préxima ao rio que propicia
uma ruptura no solo e que aumenta o nivel do rio. “No Brasil,
essa situacdo vem causando intensa preocupacdo em virtude
das perdas e graves consequéncias de tal acontecimento.
Atentos ao cenario nacional, comprometidos socialmente,
psicélogos discutem essa tematica, buscando sistematizar
intervengdes para oferecer suporte emocional as vitimas de
desastres. Em Teresina, as enchentes de 2009 inundaram
muitos pontos da cidade, trazendo prejuizos aos moradores dos
bairros mais afetados. (Gomes e Cavalcante , 2012)”

3 O TRABALHO PROPOSTO

O rob0 terd um sensor que uma vez por dia ird detectar a
medigdo d’agua, se tiver subido muito o nivel d’agua, por um
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aplicativo que as pessoas baixaram no celular, elas serdo
avisadas. Caso chova se aumentara a quantidade de medicGes.
A motivacdo para esse projeto foi as enchentes que acontecem
em Montenegro, que afetam a cidade todos os anos, o trabalho
em especial seria a solucdo para as pessoas terem como reagir
e se preparar antes que a enchente as peguem de surpresa, um
problema que ocorre em varios locais. Trés alunos estdo
desenvolvendo esse projeto, a construcdo toda foi feita em aula
onde os professores lancaram a proposta de podermos
desenvolver algum projeto de robética.

4 MATERIAIS E METODOS

Como materiais para criar o projeto, usamos a caixa da LEGO
mindstorms education EV3, os testes foram executados pelos
alunos Gabriel Vieira Cardoso, Gustavo Martins Mota e
William Cristiano de Mello, os criadores do projeto.
Comegamos montando uma estrutura para representar como o
robd vai ficar no rio, onde uma esteira na vertical ird rodar para
levar o sensor até perto da &gua, onde ficard uma estrutura preta
sobre a 4gua, se 0 sensor detectar a estrutura muito préxima
dele emitird uma mensagem para um aplicativo.

5 RESULTADOS E DISCUSSAO

Com bases nas pesquisas que nosso grupo efetuou, comegamos
a construcdo do robb dia 18 de agosto, e como podemos
observar na imagem tivemos sucesso na construgdo com o0s
materiais que nos foram dispostos. Inicialmente, ele tem uma
estrutura bem simples onde o sensor de cor vai detectar a cada
dia se o nivel do rio esta alto. O sensor vai descer pela esteira
uma vez a cada dia para checar se o nivel do rio esta alto, se ele
ndo identificar o nivel da agua ele retornar com a esteira
normalmente e ficara normal até a proxima vez de descer. Ja se
ele identificar o nivel do rio (se o nivel do rio for identificado
quer dizer que ele estd num nivel perigoso) ele voltara e emitira
um sinal para um aplicativo que vai alertar os moradores das
regides ribeirinhas.

O aplicativo ainda ndo foi criado mas ser& o préximo passo do
nosso projeto, esse aplicativo sera 0 meio entre o robd e os
moradores que vdo se comunicar através dele.

P —

Figura 1 - Rob6 Water Treadmill

6 CONCLUSOES

Contudo, percebemos através de pesquisas a necessidade da
construgcdo de um meio para auxiliar as populages ribeirinhas
na evacuacdo de suas casas. Com esse problema tido como
base, tornamos a solugdo uma realidade. Apesar de ndo ser a

com maior taxa de efetividade, por conter uma pequena taxa de

ndo detectacdo de alto nivel de agua, ainda é muito se
comparado ao que existe atualmente.
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Resumo: Constru¢do de um equipamento sonoro que emite
sons na frequéncia auditiva dos passaros quando se
aproximarem das janelas, para que possam se desviar do perigo
eminente.

Palavras Chaves: N&o disponivel.
Abstract: Not available.

Keywords: Not available.

1 INTRODUCAO

O impacto da humanidade em relacdo a vida de outros seres
vivos € tdo devastador que, no caso das aves, 0 inimigo
principal deixou de ser os predadores naturais e agora se divide
entre: destruicdo de seu hébitat, poluicdo de rios e oceanos,
animais domésticos e, por Gltimo, mas ndo menos preocupante
— janelas e portas de vidro, vidragas e painéis espelhados. E a
segunda maior causa antropolégica da mortalidade de passaros
ao redor do mundo, atrds somente da destruicdo do habitat dos
mesmos, € a colisdo destes com painéis de vidro transparente
e/ou reflexivo, em vidracas de residéncias e prédios comerciais,
tanto em &reas urbanas como no meio rural (fonte: Instituto R&-
bugio).

2 DESENVOLVIMENTO

O Brasil vem aderindo as construgdes tidas como "verdes" de
"alta tecnologia", onde se preza o baixo consumo de energia e
muito verde em seu entorno. Ao andarmos nos centros urbanos
vemos prédios com fachadas de vidros ou espelhadas, casas
com painéis de vidros. Aos nossos olhos eles sdo lindos e
exuberantes! Mas, infelizmente, apesar de essas construcfes
visarem maior taxa de eficiéncia de energia, a partir do
aproveitamento maximo da luz solar dentro dos prédios,
também estdo entre 0s maiores assassinos de aves, pois bilhGes
de passaros morrem todos 0s anos ao se chocarem com janelas!

Acidentes com aves em janelas e fachadas de vidros sdo mais
comuns do que se imagina. Além de ndo verem o vidro, elas
sdo confundidas pelo fato dos espelhos de vidro refletirem a

\\palsagem do entorno (arvores, céu, etc.) além de dar a

\
\

impressdo de ser uma passagem livre, fazendo com que as aves
voem em sua dire¢do. Devido a esses fatores, as mortes de aves
provenientes dessas colisdes ocorrem com muita frequéncia.

Extensdes de vidro estrategicamente colocadas para aproveitar
ao maximo a luz do sol e do calor sdo invisiveis para as aves. A
moda dos "Muros de vidros", também é outro fator de grande
impacto na mortalidade de passaros, segundo o infografico
abaixo:

Mortas (74%) &3 Vivas (26%)

Maiores | |n|m|gos

B ® =

Edificios baixos

15% 53% 32%

Familias de aves nativas mais atingidas

@0

13% 21%

Yotos: Sandro Von Matter, EREN, ABC e Pash

A partir de vérias pesquisas, vimos na internet que ha muitas
maneiras para evitar a colisdo de uma ave na janela, como a
aplicacdo de fitas, filmes, tinta ou decalques do lado exterior,
além da instalacdo de redes na frente dos vidros sdo algumas
das solugdes, ja que criam barreiras visuais que permitem que
as aves sejam capazes de detectar a presenca de um obstaculo.
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Entdo, pensamos em uma maneira inovadora em “como tornar
uma janela de vidro segura para as aves? ” Como ajudar nosso
animal aliado? Nossa solugdo entdo, foi construir um protétipo
que poderia diminuir o impacto dos passaros nas vidracas ou
em fachadas de edificios. A

solucédo inovadora foi a construcdo de um equipamento sonoro

que emita sons na frequéncia auditiva dos passaros, que
batizamos de “Ally”, quando se aproximarem das janelas, para
gue possam se desviar do perigo eminente.

O sentido da audicdo das aves é altamente desenvolvido. Elas
conseguem escutar uma amplitude de frequéncia do som de 40
a 9.000 Hz ou (9KHz), em decibéis minimos, distinguindo as
diferentes notas sonoras melhor do que o ser humano.

Tal fato deve-se a presenca de uma quantidade dez vezes
superior de células ciliadas por unidade de comprimento
coclear do que a encontrada nos mamiferos (a coclea do ouvido
interno é um tubo curto que termina em fundo cego), embora
nem todas as aves tenham a mesma faixa auditiva.

Para o protétipo utilizamos placa Arduino Mega, sensor
ultrassbnico, jumpers, buzzer (opcional) e carregador externo
de celular. Valor gasto aproximado: R$ 100,00.

Utilizamos também para teste o brick EV3 com sensor
Ultrassonico, Valor aproximado R$2.000,00.

PROTOTIPO
COM ARDUINC

PROTOTIPO COM MEGAE
EV3 E SENSOR SENSOR
ULTRASSONICO ULTRASSONICC

3 CONCLUSAO

Pesquisamos e vimos que existe um equipamento que produz
sons na frequéncia auditiva dos passaros, porém este
equipamento é para repelir os passaros, ao contrario do que
desejamos, 0 nosso que tem o objetivo de protegé- los.

Ainda ndo tivemos tempo habil para testar eficazmente o
aparelho construido com Arduino. Porém, utilizamos o Ev3
com o0 sensor ultrassbnico e com este evitamos de alguns
pardais e andorinhas chegarem na janela da residéncia testada.

Deseja fazer com que estre protdtipo se torne um grande aliado
das aves, construi-lo estimamos que o valor fique em torno de
R$ 35,00 por metro quadrado.
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Resumo: Este artigo objetiva a comparagdo de desenvoltura
entre um seguidor de linha linear e um seguidor de linha
proporcional-integrativo-derivativo implantados no mesmo
robd. Tal robd executara as provas praticas da Olimpiada
Brasileira de Robotica de 2017 com o seguidor que obteve
melhores resultados. O conceito do seguidor linear se baseia na
aplicacdo de uma correcdo constante, cujo sentido é calculado
de acordo com o sensor que detectou o erro. Ja o seguidor
proporcional-integrativo-derivativo proporciona, de maneira
mais dindmica, a conducdo de praticamente qualquer rob6 por
uma pista indeterminada, seja ela retilinea, curvilinea, regular
ou irregular, apesar de seu custo computacional maior. Isso
ocorre porque esse tipo de seguidor se utiliza de modelagem
matematica, através de funcdes lineares, integrais e derivadas
funcionando em conjunto numa mesma maquina para
determinar correcBes com base na dindmica da propria pista.
Além da parte computacional, foi utilizado um conjunto de
pecas LEGO® para estruturar o objeto de estudo com mecénica
adequada as andlises e um controlador eletrdnico para que o
rob6 pudesse perfazer a pista proposta de maneira autdbnoma,
com comandos escritos na linguagem de programacdo Java e
ampliados pela biblioteca especifica 1eJOS, que possui
comandos estritamente relativos a rob6s LEGO® Mindstorms.

Palavras Chaves: Robdtica, autbnomo, seguidor linear,
seguidor proporcional-derivativo-integrativo, LEGO®
Mindstorms, educacao profissional.

Abstract: This article aims at the comparison of
resourcefulness between a linear line follower and a
proportional-integrativederivative  line  follower,  both
implanted in the same robot. Such robot will perform the
practical tests of the 2017 Brazilian Robotics Olympiad with
the follower that obtained better results. The linear follower
concept is based on the application of a constant correction in
which its direction is calculated according to the sensor that
detects the error. The proportionalintegrative-derivative
follower, more dynamically, conducts almost any robot on an
undetermined track, whether it is rectilinear, curvilinear,
regular or irregular, despite its higher computational cost. This
happens because this type of follower uses mathematical
modeling: linear, integral and derivative functions working
together on the same machine to determine corrections based
on the dynamics of the track itself. In addition to the

computational part, a set of LEGO® pieces was used to
structure the object of study with suitable mechanics for the
analyzes and an electronic controller, so that the robot could
make a search path in an autonomous way, with commands
written in the Java programming language, and extended by
specific 1eJOS library, which has commands strictly related to
LEGO® Mindstorms robots.

Keywords:  Robotics, autonomous, linear  follower,
proportional-integrative-derivative follower, LEGO®
Mindstorms, professional education.

1 INTRODUCAO

A robdtica pode ser determinada como a ligagdo inteligente
entre deteccdo e acdo, sendo requerido certo grau de
processamento para realizagdo de uma determinada tarefa,
envolvendo uma interagao fisica entre o sistema em si e 0 meio
onde a tarefa esta sendo realizada [Pio, Castro e Castro, 2006].
Dada essa definicdo, pode-se dividir a rob6tica em duas grandes
segmentacgdes, referentes ao grau de inteligéncia do robd:
aqueles que sdo autbnomos nas tarefas que realizam e aqueles
gue necessitam, mesmo que minimo, de auxilio humano.

Espera-se de um robd autbnomo que ele seja capaz de realizar
atividades atribuidas a ele sem assisténcia humana. Sendo
assim, o rob6 diferencial desenvolvido neste trabalho (Figura
1), através de programacgdo procedural, foi planejado para
seguir linhas pretas sobre pista branca, desviar de obstaculos
com distdncia maxima de 10cm, passar por redutores de
velocidade, subir rampas com inclinagdo maxima de 30°, e
fazer curvas suaves e abruptas (90°) com sucesso, sistema de
tarefas esse determinado de acordo com as especifica¢fes da
pista da Olimpiada Brasileira de Robdtica no ano de 2017
[OBR 2017]. Contudo, o enfoque deste artigo serd o seguidor
de linha utilizado.
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Figura 1 — Visdo geral do robd

Uma maneira muito primaria, porém, ainda amplamente
utilizada para seguir linhas em contraste com uma pista é
utilizando-se seguidor linear. Esse tipo de seguidor se vale de
uma correc¢do fixa qualquer, dependente do robd utilizado, mas
que geralmente se aproxima de 30 rad/s a uma velocidade de
100 rad/s. Assim que um dos sensores de refletancia (sensores
desse tipo encontram a reflexdo de luz em determinada
superficie, sendo superficie branca alta reflexdo e superficie
preta baixa reflexdo) detecta um aumento na reflexdo de luz na
cor da pista, o controlador linear instantaneamente corrige o
robd num eixo reto para o lado oposto ao que esta o sensor que
detectou anteriormente a anomalia. Esse método, apesar de ndo
muito preciso, principalmente nas curvas abruptas, é muito
atraente devido ao seu baixo custo computacional.

Outro sistema mais recente, usado em varias areas da
automacdo, €é o controlador PID  (Proporcional-
IntegralDerivativo). A popularidade de controladores PID pode
ser atribuida em parte ao seu desempenho robusto em uma
ampla gama de condi¢Bes de funcionamento e em parte a sua
simplicidade funcional, que permite aos engenheiros opera-los
de uma forma simples e direta [Instruments, 2011]. Esses
controladores trabalham através do calculo de um erro, ou seja,
de uma diferenga entre a grandeza medida na saida do sistema
e o valor desejado no processo, 0 set point. A partir desse
célculo, o controlador tenta diminuir o erro que foi gerado pela
saida, ajustando suas entradas de maneira dindmica.

Na aplicacdo do controlador PID no seguidor de linha do robd
desenvolvido neste trabalho, as entradas consistem nos valores
medidos pelo sensor de refletancia. O erro é gerado entre tal
grandeza e o set point. O set point foi pré-determinado como
sendo um valor de refletividade intermediario entre o valor
emitido pelo branco da pista e o preto da linha. Ou seja, 0 robd
segue a linha com seus sensores posicionados de modo que
cada um esteja metade sobre o branco e a outra metade o preto.
Sendo assim, quando um dos mesmos gera valores de
refletividade menores que o determinado no set point, ou seja,
quando esta em contato apenas com a linha, e
consequentemente o0 outro em contato apenas com a pista, um
erro é gerado. A partir disso, o controlador emite um sinal de
controle para aumentar a velocidade no motor da roda oposta
ao sensor que mede preto. Dessa forma, 0s sensores voltam para
a posicéo ideal e assim as entradas eram ajustadas.

Neste artigo, serdo tratados: a programac&o e os seguidores de
linha desenvolvidos na sec¢do 2, a mecénica e estrutura do rob6

construido na se¢do 3, os resultados do projeto na secéao 4, e as
conclus@es na secdo 5.

2 PROGRAMACAO E SEGUIDORES DE
LINHA DESENVOLVIDOS

Os softwares que comandam as agdes do rob6 foram
desenvolvidos na linguagem de programacdo Java, utilizando
também a biblioteca 1eJOS, que implementa funcdes préprias
do LEGO® no desenvolvimento.

O desenvolvimento do seguidor linear foi bem simples, dada
sua praticidade de modelagem. Como ja explicado na
Introducdo, basta aplicar uma velocidade incremental fixa
(+30rad/s) na roda paralela ao sensor que detectou o erro e,
opcionalmente, uma velocidade decremental fixa (-30rad/s) na
roda oposta ao sensor que detectou o erro. Dessa maneira, 0
rob6 acelera e desacelera linearmente até encontrar seu ponto
de equilibrio. Uma possivel situacdo de controle linear esta
representada na Figura 2.

v (m/s)

16F—---

0| At At 180 t(s)

Figura 2 — Gréfico de situacéo hipotética de aceleragéo e
desaceleracgéo linear

Também foi estruturado um controlador
Proporcionallntegrativo-Derivativo (Figura 3) que tem por
principal funcdo suavizar as corre¢Bes de pista, através de
fungdes lineares, integrativas e derivativas. Essas, por sua vez,
proporcionam corre¢Oes baseadas na linearidade do erro, na
frequéncia de sua ocorréncia total e na derivacéo da ultima
correcdo. A seguir, sdo explicadas, mais detalhadamente, cada
uma das trés funcbes que integram um controlador PID:

* O fator proporcional no tipo de controlador em questdo
fornece um ganho ou perda linear de aceleracéo relativo a um
ponto base pré-definido, no caso de estudo deste artigo, o limite
entre a linha preta de trajeto e a pista branca.

* O fator integrativo proporciona certa sutileza na manutengao
de uma aceleracdo ou desaceleracdo corretiva. 1sso acontece
porque esse fator leva em consideracao todas as correcoes ja
feitas pelo rob6 para que possa estabelecer um padréo e, por
conseguinte, estabilizar o robd na linha preta.

* O fator derivativo, por sua vez, se faz muito importante na
eliminacdo de um erro acumulado na integral. Em outras
palavras, o derivativo age para diminuir a oscilagdo em torno
do ponto base, tornando-a menor possivel. [Citisystems, 2017]

Controlador PID

KP ~elt)

Valor
Dese)ado(sp)e(r) T Sinal de

C KI 'fl et) C\ Controle

M
+ L]
d
Kp F{e(t)

Valor Atual (PV)

Figura 3 — Diagrama genérico de um controlador PID
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3 MECANICA E ESTRUTURA FISICA

As pecas que constituem o robd deste trabalho sdo dois
motores, duas rodas comuns e uma roda de menor didmetro, um
controlador digital, arquitetura linear em pecas plasticas, um
sensor ultrassdnico (calcula a distancia entre o rob6 e outro
objeto através de ondas ultrass6nicas) e dois sensores de
refletancia (j& abordados anteriormente). Os testes feitos com o
robd foram realizados em uma pista de madeira avulsa com
linhas retas, curvas, obstaculos e uma rampa.

O posicionamento de cada componente do robé (Tabela 1) foi
decidido através de analise empirica de variaveis fisicas de
centro e de massa para melhor distribuicdo do peso e das pecas.
Foi determinado o uso de trés rodas, sendo duas motorizadas e
uma diferencial, para favorecer a movimentacdo do sistema
fisico na realizacdo de curvas, além de poupar uma entrada de
cabo para conexdo posterior da garra, que precisa
necessariamente de um motor para controla-la. A essa
montagem especifica de robd, da-se o nome de modelagem
diferencial, ja que as rodas motorizadas podem ter velocidades
e aceleracBes independentes, sempre contando com o apoio da
roda menor e ndo motorizada [Pardini, 2017].

Tabela 1 — Componentes do robd

Nome Dimensio

Controlador Digital NXT 111mm X 72mm X 48mm

Motores 105mm X 40mm X 45mm

Sensores de Refletincia 44mm X 22mm X 30mm

Didmetro das rodas motorizadas 62mm

Didmetro da roda diferencial 30mm

4 RESULTADOS E DISCUSSAO

Os resultados foram favordveis a implementagdo do
mecanismo PID no rob6 desenvolvido. Em comparacdo direta
com os resultados obtidos somente com um seguidor de linha
baseado em erros lineares, em que a correcdo era aplicada com
um valor constante, o PID obteve 15% mais eficiéncia no pior
caso e eficacia média geral de 95%, contra 89% do seguidor
linear (6 pontos percentuais de diferenca). Nos testes, 0 mesmo
tempo dedicado ao seguidor PID foi dedicado ao seguidor de
linha linear, ou seja, 3 horas para cada um deles, garantindo
maior confiabilidade na afericdo de dados comparativos
(Tabela 2).

Tabela 2 — Exposicéo dos casos de teste

Aproveitamento
Aproveitamento do Seguidor
Nome do Teste do Seguidor Proporcional-
Linear Integrativo-
Derivativo
Linhas retas 100% 100%
Passagem de GAP 98% 100%
Curvas suaves 97% 100%
Curvas de 80% 90%
90°/acentuadas isoladas
Curvas de 70% 85%
90°/acentuadas
sequenciais

5 CONSIDERACOES FINAIS

Com este projeto, percebe-se a importancia do aprendizado de
robética no ambiente educacional escolar, a fim de desenvolver
nos alunos sensos especiais de percepcdo apurada, linguagem
técnica e ldgica sistematizada [Vallim et al., 2009]. Outro ponto
importante € quanto a utilizagdo vantajosa de metodologias
empiricas para o aperfeicoamento e desenvolvimento de
técnicas novas para a Robdtica, baseadas em necessidades reais
observadas durante percursos concretos. A exemplo pode-se
enquadrar o objeto de estudo deste projeto, que foi construido
e aperfeicoado com base nas determinacdes de prova da
Olimpiada Brasileira de Robética de 2017. Contudo, ndo é
recomendavel iniciar a constru¢do de um robd sem o
planejamento teérico prévio, uma vez que sua estrutura pode
resultar enfraquecida, principalmente devido a massa
consideravel da unidade de controle digital (“brick”). Além
disso, da-se por concluséo final a recomendacéo do mecanismo
PID em rob6s de pequeno porte semelhantes ao idealizado aqui.
Isso porque o rendimento final com tal sistema foi superior ao
de um seguidor de erros linear. Esse aumento foi de 6 pontos
percentuais, o que representa uma melhora nas angulagdes de
correcao e menor tempo de execucao de pista.

Além disso, podem-se considerar como projetos ainda em
andamento o posicionamento mais preciso possivel dos
sensores de refletancia e a construcdo de uma garra mével para
a execucdo da quarta sala da modalidade pratica da OBR, que
consiste em capturar bolinhas plasticas espalhadas pela sala e
deposita-las todas num local determinado de maneira
completamente autbnoma.
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Resumo: No presente artigo abordaremos o tema &gua, fomos
incentivados em nossa escola a buscar solugdes inovadoras a
um assunto de nosso interesse. Em razdo de algumas saidas de
campo que fizemos vimos a necessidade de preocupar-se em
avaliar os niveis de polui¢do do rio em nossa cidade, assim
como a qualidade da agua. Pesquisamos entdo artigos que
relatassem os problemas causados pela poluigdo da dgua e ap6s
isso tivemos a idéia de realizar uma analise da turbidez da agua
em nossa cidade. Visamos assim, de maneira indireta, avaliar a
qualidade da agua e pensar sobre como nossas atitudes (ma
descarte do lixo, desconhecimento e etc) podem levar ao
agravamento dessa situagdo. Atualmente montamos uma
estrutura que comportaré o sensor que ird analisar a turbidez da
&gua, apos isso realizaremos a avaliacdo da mesma em diversos
pontos de nossa cidade.

Palavras Chaves: N&o disponivel.
Abstract: Not available.

Keywords: Not available.

1 INTRODUCAO

O nosso artigo serd baseado em projeto que foi realizado em
nossa escola no componente curricular robética, através de um
contelido que foi estudado durante as aulas. A partir disso
fomos desafiados a criar um projeto inovador com o tema agua,
nosso grupo teve como ideia um identificador de turbidez.
Atualmente realizamos uma saida a campo na Companhia
Riograndense de Saneamento (CORSAN), observamos que a
agua que utilizamos em nossa cidade (Montenegro), omitida
diretamente do Rio Cai, ndo possui tratamento de esgoto...
Assim como muitas cidades do vale do cai.

No artigo de Ribeiro e Rooke, 2010, € dito que através do uso
da agua de méa qualidade transmite diversas doencas, sendo
assim 30% das mortes de criangas com menos de um ano por
diarréia estd relacionada com condi¢gdes inadequadas de
saneamento. (também citado no artigo)

Nos decidimos entdo identificar a turbidez presente na mesma.
A agua da nossa cidade possui inimeras impurezas, contando
com descarte de esgotos domésticos e empresariais dentre
Outros...

A partir desta identificagdo podemos concluir se a dgua que
consumimos ndo trara maleficios a salde das pessoas que a

consomem. Além disto o nosso identificador adequada-se
muito bem na fiscalizagdo do esgoto industrial.

2 MA QUALIDADE DA AGUA

E comprovado cientificamente que a qualidade da agua
influencia e muito na procriacdo de doengas prejudiciais a
salde da populacdo como citado acima, mas afeta
principalmente os recém nascidos e criangas, causando
diarréias, vémitos, dores abdominais, febre e desidratacdo entre
outros.

2.1 Doencas relacionadas a agua

No estudo que avaliou a detec¢do de HAV(virus da hepatite A)
nas aguas residudrias urbanas foi constatado que 58% das
amostras de esgoto bruto foram positivas para HAV. A
detec¢do viral obtida em diversas etapas da ETE (Estacdes de
Tratamento de Esgoto) de grande porte demonstrou a
predominincia de RVA (rotavirus) e ADV (adenovirus).
Muitos surtos epidémicos de gastroenterites nos Gltimos 25
anos. Em muitos desses surtos, o esgoto doméstico foi
incriminado como a fonte de contaminagdo do manancial.

3 O TRABALHO PROPOSTO

Temos em mente que nosso software funcionara com éxito, mas
hé contratempos como a escolha da linguagem de programacéo
que utilizaremos no mesmo, se havera outros materiais,
reagentes que serdo utilizados, entre outros. Enfim, para teste
retiraremos uma certa quantia de agua do corpo fluente presente
em nossa cidade, apos realizando diversos testes para que o
nosso equipamento indique com maior precisdo. Tudo isso com
intuito de prevenir futuras contaminacdes e o desenvolvimento
de novas doencas.

4 MATERIAIS E METODOS

Iremos utilizar algumas pecas de Lego, um sensor de turbidez,
aplicativo para ser mandado informagdes, entre outros
materiais que serdo necessarios para a construcao.

5 RESULTADOS E DISCUSSAO

Com base em pesquisas realizadas pelo nosso grupo, o projeto
visa a prevencdo de doencas, medindo a turbidez da &gua. A
importancia do tratamento desse fluido se deve a sua relevancia
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para a salde humana e do meio ambiente, a poluicdo na agua
turva impede a entrada de raios solares levando a morte de
espécies de algas que sdo responsaveis pela producdo de
oxigénio, ndo conseguindo realizar fotossintese. A falta de luz
impede a realizacdo de fotossintese nas camadas mais
profundas, leva a morte as algas que estdo abaixo da superficie.

A grande quantidade de algas mortas favorece o aumento das
bactérias decompositoras, que passam a consumir muito
oxigénio para a realizar a decomposic¢do. Ou seja, comeca a
faltar oxigénio na agua, o0 que provoca a morte de peixes e
outros organismos aerébicos (o oxigénio produzido pelas algas
da superficie escapa quase todo para o ar, em vez de dissolverse
na agua). Com a falta de oxigénio, a decomposicdo da matéria
organica, 6 que inicialmente era aerdbica, passa a ser
anaerobica, levando a producdo de gases téxicos, como 0 gas
sulfidrico (H2S) ( Odum 1983, p.434)

Com relacdo a saide humana, segundo um artigo da empresa
quimica Lonza de 2015 a ingestdo de grandes quantidades desta
agua turva, pode causar dores abdominais, diarréia, nauseas,
vomito, cefaleia, tonturas e sonoléncia. Em contato direto com
a pele ou os olhos pode causar irritacdo e vermelhiddo no local
como citado anteriormente.

Nosso protdtipo tem como objetivo utilizar sensores de
verificacdo da turbidez da 4gua e consequentemente auxiliar na
prevencao de doengas. Atualmente nosso grupo est4 buscando
alternativas para utilizagdo de sensores, verificando empresas
fornecedoras e prototipando diferentes plataformas para
aplicacdo em ambiente externo da nossa pesquisa, nossos testes
ainda estéo ocorrendo dentro do ambiente da nossa escola.

A imagem, mostra 0 nosso primeiro esboco do projeto
proposto.

Reagentes Marca

Botdes Visor 1

Nome da Substincia

Entrada
Agua

Visor 2
Quantidade Botdes de Interagio

6 CONCLUSOES

O nosso grupo acredita que ao captar a &gua potavel
encontraremos diversas substancias nocivas & saide humana,
talvez nos surpreendendo com alguns resultados que nunca
imaginavamos que houvesse no fluido.
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Resumo: Apo6s algumas experiéncias com a Robotica
Educacional percebemos uma mudanca significativa em um
grupo de alunos no que se refere & forma de interagdo com o
conhecimento. Esta pratica oportunizou a educagdo médo na
massa, estimulando a curiosidade e a necessidade de pesquisa
por parte desta autora. Sendo assim, com a intencdo de
incentivo a essa postura pesquisadora, pensamos em agdes que
dédo condicBes de atuacdo destes alunos de forma mais efetiva,
através de um “Grupo de Estudo” e a participacdo em “Oficinas
de Formag@o”, para estudo, debate e aplicacdo de conceitos de
robética.

Palavras Chaves: Robética Lego, Tecnologia Educacional,
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Abstract: After some experiments with Educational Robotics
we noticed a significant change in a group of students
regarding the form of interaction with knowledge. This practice
gave the opportunity to education in the mass, stimulating
curiosity and the need for research on the part of this author.
Thus, with the intention of encouraging this researcher
position, we think of actions that give these students more
effective conditions of action, through a "Study Group" and
participation in "Training Workshops", for study, debate And
application of robotics concepts.

Keywords: Robotics, Lego, Technology Educaction, Logic.

1 INTRODUCAO

Ap6s algumas experiéncias com a Robética Educacional da em
uma escola da publica do Mato Grosso do Sul, percebemos uma
mudanca significativa em um grupo de alunos no que se refere
a4 forma de interagdo com o conhecimento. Esta prética
oportunizou a educagdo mao na massa, estimulando a
curiosidade e a necessidade de pesquisa por parte desta autora.
Sendo assim, com a intencdo de incentivo a essa postura
pesquisadora, pensamos em aces que ddo condicbes de
atuacdo destes alunos de forma mais efetiva, através de um
“Grupo de Estudo” e a participacdo em “Oficinas de
Formagdo”, para estudo, debate e aplicacdo de conceitos de
robotica.

2 O TRABALHO PROPOSTO

Favorecer a interdisciplinaridade, promovendo a integracdo de
conceitos de diversas areas, tais como: linguagem, matematica,
fisica, eletricidade, eletronica (trabalhar de forma pratica
conceitos trabalhados em sala de aula nas diversas disciplinas).
Desenvolver aspectos ligados ao planejamento e organizacéo
de projetos. Motivar o estudo e anélise de maquinas e
mecanismos existentes no cotidiano do aluno de modo a
reproduzir o seu funcionamento. Estimular a criatividade,
desenvolver o raciocinio e a Idgica na constru¢do de Robds
através de programas para controle de mecanismos como 0s
Legos Mindstorms NXT.

Obijetivos Especificos: a) O projeto em foco tem o objetivo de
iniciar o contato dos alunos com as tecnologias e, através
destas, proporcionar aprendizagens de conhecimentos para a
formacdo de um individuo contextualizado, capaz de viver e
atuar na atual sociedade, marcada pelos grandes avancos
tecnoldgicos, estabelecendo relagbes com conhecimentos
tecnoldgicos, fisicos, quimicos, matematicos e outros que
fazem parte da atualidade, sempre voltados para a formagéo do
olhar cientifico; b) possibilitar ao aluno a construcdo de
conhecimentos béasicos de eletrénica, mecénica e programacéo
vivenciados no dia-a-dia, através do contato com novas
tecnologias; ¢) desenvolver a criatividade e a capacidade dos
alunos na resolucéo de problemas, promover demonstracdes de
robdtica na escola, feiras cientificas, incentiva a participacéo
dos alunos nas competicBes praticas da OBR realizar
apresentacdes e demonstracdes de robdtica nas escolas da rede
municipal de Amambai sempre que forem convidados. d)
Aproximar os alunos de recursos da area de robdtica.

3 MATERIAIS E METODOS

Em relac8o aos recursos, espago, utiliza-se as dependéncias e
materiais da sala de tecnologia da escola, para estudo e
experimentacdes, bem como para realizacdo das oficinas. (Em
comum acordo com a direcdo e coordenagdo pedagbgica as
oficinas de Robdtica acontecem todas as segundas-feiras no
contra turno de aula dos alunos, que no caso é no periodo
vespertino).
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Os alunos que integram este projeto sdo medalhistas das
Olimpiadas Brasileiras de Robotica e Informatica ( OBR —
OBI), desde 2015 adotamos este critério de selecdo e foi através
dessas Olimpiadas que iniciamos com a Robética na escola, na
primeira etapa do projeto é apresentado uma histéria em séries
sobre os primeiros computadores e a histéria da informatica e
os alunos sdo orientados na criacdo de contas de e-mail e sdo
cadastrados na plataforma PETE para terem inicio a primeira
etapa de um curso de introdugdo a Robotica para iniciagdo do
entendimento sobre essa area do conhecimento, toda
fundamentacdo de pesquisa é estudada na plataforma pete um
curso de durag8o de 2 meses com certificacdo de 4 horas, esta
plataforma é reconhecida pelo ministério da educacéo ( MEC).
E na segunda etapa ¢é apresentada aos alunos plataforma LEGO
MINDISTORNMS para manipulacdo, programacdo e
prototipacdo através de todo Kit lego mindstorms NXT E EV3,
Softwares de programacéo para legos modelo NXT-linguagem
de programacdo NXC e programacdo em blocos, os alunos
aprenderam a programar, montar e projetar a partir do uso da
programacdo e da montagem das pecas de lego. Prototipo Os
alunos podem criar robds seguidores de linha ou diversificam a
criacdo utilizando as pegas de engrenagens alavancas, sensores
de cor, sensores de toque e outras pecas do kit da lego. A
terceira etapa ou modulo confere a apresentacdo de robds
desenvolvidos e programados pelo grupo, testando suas
habilidades de trabalhar em equipe, exercitando o lema lego
que consiste em aprender a fazer, aprender a ser, aprender a
conviver e aprender a conhecer.

4 RESULTADOS E DISCUSSAO

A habilidade mais determinante do padrdo de vida de uma
pessoa é a capacidade de aprender novas habilidades, assimilar
novos conceitos, avaliar novas situagfes, lidar com o
inesperado. Isso sera cada vez mais verdadeiro no futuro: a
habilidade para competir tornou-se a habilidade de aprender
[Papert 1994]. Apesar da data em que foi escrito o texto acima,
o0 professor Seymour Papert ja visionava a condi¢do necessaria
de qualificacdo pelo conhecimento para o mercado de trabalho
e até mesmo para 0 nosso cotidiano. Também de forma muito
clara, Papert [Papert 1994] abordava sobre a importancia de
métodos pedagbgicos, que continuam sendo necessarios,
afirmando que os educadores que lidam com novas tecnologias
estdo se dando conta que a massiva introducao na escola (e em
casa) de computadores ligados a internet ndo significa melhoria
da aprendizagem. O autor aponta para a necessidade da
capacitacdo profissional dos docentes para que tornem esses
computadores como eficazes ferramentas de
ensinoaprendizagem.

Considerando o exposto acima, o objetivo deste trabalho € criar
uma proposta de projeto pedagogico para a ambientagdo e
insercdo de criancas da faixa etaria dos dez aos quinze anos de
idade a logica de programacdo, com a utilizacdo de duas
ferramentas: o com softwares de programacdo como scrathc
software NXC e a programagdo em blocos do Lego
Mindstorms.

Figura 3 — Organizacao das pecas e acessorios.

5 CONCLUSOES

Espera-se que através deste grupo de alunos aconteca a
disseminagdo e participagdo de um maior nimero de alunos
inscritos nas Olimpiadas cientificas de Robdtica e informatica
respectivamente OBR E OBI. Por ser um projeto de iniciacdo
aos temas jé citados, faz-se necessario a sua continuidade tanto
no processo de testes praticos, quanto na criagdo do plano de
ensino. O projeto prevé o prosseguimento do programa com a
criacdo de uma cartilha ilustrada de atividades e desafios para
serem desenvolvidos e testados e também a aplicagdo
educacional para as series seguintes do ensino fundamental,
aumentando gradualmente a dificuldade pela complexidade da
programagdo, explorando-se  outros  recursos  como
“condicionais” e 0s sensores do rob0 de toque, presenca e cores.
Ainda como trabalhos futuros, pretende-se efetuar uma anélise
sobre os beneficios do ensino da légica de programacao atraves
da roboética educacional, em relagdo ao aumento de
desempenho dos alunos em outras disciplinas escolares.
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Resumo: A falta de recursos bésicos e o alto custo de
equipamentos geram reflexos negativos na educacéo, pois o
contelido fica abstrato e o aluno ndo consegue compreender
certos conceitos. Desta forma, o projeto visa despertar o
interesse do aluno, proporcionando uma tecnologia de baixo
custo e alta eficiéncia aos professores de Ensino Medio, que
geralmente ndo possuem tal recurso & disposi¢do. Com essa
justificativa, pensamos em utilizar o Arduino que € um
microcontrolador, que trabalha com cddigos abertos,
linguagem padréo e software livre, para podermos desenvolver
equipamentos que possam contribuir para uma aula mais
dindmica em sala. No caso deste projeto, o protétipo montado
contribui para o estudo das ondas estacionarias. O aparato tem
0 objetivo de gerar tais ondas com intuito de fazermos o estudo
sobre sua frequéncia e seu comprimento de onda e verificar se
0 modelo matematico que é ensinado na aula esta de acordo
com o estudo teodrico. Para verificarmos se o modelo é
verdadeiro, faremos medidas diretas do experimento e faremos
uma comparacdo com o modelo proposto. Se houver
compatibilidade entre as medidas diretas e indiretas, podemos
concluir que o modelo matemaético satisfaz o modelo teérico.

Palavras Chaves: Arduino, Ondas Estacionarias.

Abstract: The lack of basic resources and the high cost of
equipment generate negative repercussions in education,
because the content is abstract and the student can't understand
certain concepts. In this way, the project wants to arouse the
interest of the student, providing a technology of low cost and
high efficiency to teachers of High School, who usually don't
have the resource available. With this justification, we think of
using the Arduino, which is a microcontroller, which works
with open source, standard language and free software, so we
can develop equipment that can contribute to a more dynamic
classroom. In the case of this project, the assembled prototype
contributes to the study of the standing waves. The apparatus
has the purpose of generating such waves in order to make the
study of their frequency and wavelength and to verify if the
mathematical model that is taught in the class is according to
the theoretical study. To verify if the model is true, we will make
direct measurements of the experiment and make a comparison

__with the proposed model. If there is compatibility between

direct and indirect measures, we can conclude that the
mathematical model satisfies the theoretical model.

Keywords: Arduino, Standing Waves.

1 INTRODUCAO

Este projeto visa verificar a compatibilidade do modelo teérico
das Ondas Estacionarias e a sua relagdo com a frequéncia.

Mas o que s&o ONDAS ESTACIONARIAS?

As Ondas estacionarias sdo ondas formadas a partir de uma
superposicao de duas ondas idénticas, mas em sentidos opostos.
Normalmente quando as ondas estdo confinadas no espacgo
como ondas sonoras em um tubo fechado e ondas de uma corda
com as extremidades fixas, ocorrem que as mesmas entram em
interferéncia e acabam gerando as ondas estacionarias, com
ventres e nos.

Figura 1: A imagem mostra a onda incidente encontrando
um obstaculo e sendo refletida
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1.1 Elementos de umaonda

Figura 2: Os elementos de uma onda: comprimento e a
amplitude

Onde:

A = Comprimento de Onda
y = Amplitude

f = Frequéncia

V= Velocidade da Onda

Relacdo matemdtica entre velocidade,
comprimento de uma onda:

frequencia e o

V=Ar1f

1.2 Observando a onda estacionaria

Como ja vimos, as ondas estacionarias, sdo ondas resultantes
da superposi¢do de duas ondas de mesma freqliéncia, mesma
amplitude, mesmo comprimento de onda, mesma direcdo e
sentidos opostos.

A superposicdo de duas ondas harménicas é chamada
interferéncia. E o fendbmeno da interferéncia pode ser
construtiva ou destrutiva, dependendo da diferenca de fase
entre as ondas.

Observe na figura abaixo, a superposicdo de duas ondas
estacionarias:

Vv

. <
t<
‘<

Figura 3: Os ventres e 0s n6s de uma onda estacionéria

Nos pontos representados pela letra V, chamamos de ventre,
pois representam pontos em que ocorrem interferéncia
construtiva (Amplitude Maxima)

Nos trechos que contem a letra N, ocorrem a interferéncia
destrutiva (Amplitude Minima).

1.3 Relagao entre o comprimento de onda
(estacionaria), frequéncia e o tamanho
da corda

Na figura (a), mostramos uma corda de tamanho L, fixa nas
extremidades.

Na imagem (b), a corda estd vibrando no modo de menor
frequéncia no qual acontece uma onda estacionéria e € chamado
de MODO FUNDAMENTAL ou PRIMEIRO HARMONICO.
E a relagdo matematica entre o comprimento de onda (A) e o
tamanho da corda (L) é:

\

h 1€ L=

a5
4
N

Na préxima figura, temos o 2° Harmonico, onde a frequéncia
deste harmdnico é duas vezes a frequéncia do modo
fundamental e a relacdo entre o comprimento de onda e o
tamanho da corda, fica:

Temos agora 0 3 ° Harmdnico, onde a frequéncia é trés vezes a
frequéncia do modo fundamental, e a relacdo entre o
comprimento da onda e o tamanho da corda é:

—
Il
w
SRS

2 O TRABALHO PROPOSTO

A escolha deste projeto tem haver com a necessidade de se ter
equipamentos experimentais para verificar a compatibilidade
de modelos fisicos criados.

Na realidade, grande parte das escolas ndo possuem um
laboratério de fisica eficiente para reproduzir certos
experimentos, pois o custo destes aparelhos sdo caros.

A partir desta necessidade, passamos a procurar um jeito de
tentar reproduzir alguns experimentos. E desta forma, vimos na
placa do Arduino, uma forma simples e de custo beneficio para
se elaborar algumas experiéncias.
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3 MATERIAIS E METODOS

Os materiais utilizados para a montagem deste equipamento,
sdo:

Placa de Arduino;

Jumpers;

Protoboard,;

Potenciémetro;

Alto-falante;

Linha de pipa;

Suporte;

Cola quente.

Esquema de ligacdo no Arduino

Com relagdo a montagem fisica do aparato, colocamos uma
saida do alto falante em uma porta digital do Arduino, e a outra
saida conectada ao GND da mesma placa.

O potenciémetro possui 3 pinos, onde uma das extremidades
deverda estar conectado no 5V da placa, a outra extremidade
também devera ser ligada no GND, e o pino do meio precisa
ser ligada a uma porta analdgica.

Junto a montagem do equipamento, temos a placa Arduino que
deverd ser programada. Assim, escrevemos um cédigo que
programe a placa para variar a frequéncia no altofalante
utilizando um potenciémetro. Os valores destas frequéncias sdo
impressas na tela do Sketch do Arduino.

Arduno

Figura 4: Imagem das conexdes entre: Arduino,
potenciémetro e o alto-falante

File Edit Sketch Tools Help

Figura 6: Durante a montagem do equipamento

Figura 7: A primeira imagem mostra o primeiro
harmonico e a segunda imagem, o segundo harménico

4 RESULTADOS E DISCUSSAO

Ao iniciarmos as medidas, verificamos que a frequéncia obtida
referente ao primeiro harménico foi de 48 HZ. Ja para o
segundo harménico foi equivalente a 100HZ, o terceiro
harménico 151HZ e para o quarto harménico 200HZ.

E importante ressaltar que o primeiro harménico é mais
complicado para averiguarmos, pois existe a influéncia de
outros harmdnicos neste mesmo sinal gerado pelo Arduino.

Com as medidas impressas na IDE do Arduino, fizemos uma
andlise das razdes entre as frequéncias observadas:

2_oWxgy BMagg 2y,

f] 48 f] 48 .[1 48

Consideramos apenas uma casa decimal ap6s a virgula, pois
quanto maior o nimero de casas maior poderé ser a propagacéao
do erro.

A partir das razdes obtidas, constatamos que o segundo
harménico é 2 vezes a primeira frequéncia, que o terceiro
harménico é 3f1 e que o quarto harménico é 4 f1 . Ou seja, 0
modelo matematico estabelecido é compativel com o modelo
tedrico.

5 CONCLUSOES

Sabemos que para toda medida direta existe uma incerteza
associada a essa grandeza, pois durante a tomada de medidas
pode haver um erro no instrumento ou um erro na leitura que
observador fizer, devido a falta de habilidade do mesmo.
Entretanto, encontramos resultados muito satisfatorios.

Desta forma, podemos afirmar que o modelo que relaciona a
frequéncia com os harménicos € verdadeira, ja que existe uma
faixa de valores comuns as medidas observadas.

Logo, concluimos que existe a primeira frequéncia (HZ) ou a
frequéncia fundamental associada a vibra¢do da corda, o
préximo harmdnico, ou segundo harménico, serd duas vezes
maior que a frequéncia fundamental e o terceiro harmonico sera
3 vezes maior que a fundamental, e assim por diante.
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Observamos também que quanto mais nimero de ventres
menor serd 0 comprimento de onda e maior sera a frequéncia
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Resumo: Muitas pessoas acham que o termo robdtica se remete
somente a maquinas industriais, mas a verdade é que esta faz
parte do nosso cotidiano muito mais do que possamos imaginar,
pois quando pensamos em maquinas de lavar, microondas,
computadores, elevadores, portGes automaticos, estamos nos
referindo ao estudo da robdtica que é um ramo da tecnologia
que envolve Fisica, Matematica, Engenharia Mecanica,
Engenharia Elétrica, Engenharia Eletronica e Engenharia da
Computacdo. Desta forma, entramos em um mundo onde
sensores e atuadores executam comandos programados por
microcontroladores. Através da programacdo é possivel, de
forma inteligente, interpretar dados externos captados por
sensores no meio ambiente. Assim, os microcontroladores séo
capazes de tomarem decisGes, as quais definirdo as a¢bes que
devem ou ndo ser executadas. Além disso, sistemas como esses,
tornam os processos muito mais sofisticados. A proposta deste
projeto é montar prot6tipos que utilizem conceitos de fisica,
matematica e ldgica que estdo associados ao ensino da robdtica.
Uma das formas que encontramos para desenvolvermos este
desafio é utilizando o microcontrolador Arduino (que trabalha
com cddigos abertos, linguagem padrdo e software livre).

Palavras Chaves: Robotica, Fisica, Arduino.

Abstract: Many people think that the term robotics refers only
to industrial machines, but the truth is that this is part of our
daily lives much more than we can imagine, because when we
think of washing machines, microwaves, computers, elevators,
automatic gates, we are referring to the study of robotics which
is a branch of technology that involves Physics, Mathematics,
Mechanical Engineering, Electrical Engineering, Electronic
Engineering and Computer Engineering. In this way, we enter
a world where sensors and actuators execute commands
programmed by microcontrollers. Through programming it is
possible, intelligently, to interpret external data captured by
sensors in the environment. Thus, microcontrollers are able to
make decisions, which will define the actions that should or
shouldn't be performed. In addition, systems like these make
processes much more sophisticated. The proposal of this
project is to assemble prototypes that use concepts of physics,
mathematics and logic that are associated with the teaching of
robotics. One of the ways we find to develop this challenge is

to use the Arduino microcontroller (which works with open
source, standard language and free software).

Keywords: robotic, physic, Arduino.

1 INTRODUCAO

Neste projeto, iremos mostrar dois prototipos desenvolvidos,
utilizando os conceitos de robética. Os modelos desenvolvidos
sdo: Carrinho Gladiador e Brago Robético.

Carrinho Gladiador

O primeiro modelo apresentado é o Carrinho Gladiador,
controlado por controle remoto. Nele, utilizamos os conceitos
de mecanica, eletricidade e eletrénica e a logica.

Para entendermos como funciona o acionamento do carrinho
por este tipo de controle precisamos entender o conceito de
eletricidade.

Figura 1: Imagens de um circuito fechado e aberto,
respectivamente.

E para que o controle remoto funcione, é necessério ter uma
fonte de alimentacdo (pilhas ou baterias), um consumidor de
energia (atuador) e que o circuito percorra um caminho fechado
para que a energia circule. Observe:

Nas figuras acima, temos uma pilha como fonte de alimentacéo
e um motor como consumidor de energia, porém no lado
esquerdo, o circuito estd fechado, fazendo com que a corrente
elétrica passe pelo motor e chegue ao outro pélo da pilha, por
isso 0 motor comega a girar. No lado direito, o circuito esta
aberto, dessa forma a energia ndo chegara até o motor. Logo,
ele permanecer desligado.

A polaridade da fonte de energia indica o sentido da corrente
elétrica que circula pelo circuito. Alguns componentes, como o
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os dois motores com o mesmo sentido para frente. Para ele dar

Led e o Bip, somente funcionam num Gnico sentido de corrente,
entretanto o motor ndo.

Ao conectarmos o motor, este apenas dependera do sentido em
que for colocado na pilha, pois ora ele ir4 rodar para frente e
ora ira rodar para tras.

Desta forma, com tais conceitos, torna-se possivel fazer o
Gladiador andar para frente, andar para trés, girar para a
esquerda ou direita.

Braco Robético

O segundo modelo a ser apresentado é o Brago Robético, que
tem o objetivo de pegar e segurar objetos para serem deslocados
dentro de um certo espaco. Em nosso projeto, ele serd
controlado pelo Arduino, todavia em nossas pesquisas,
pudemos verificar que ele também poderia ser controlado por
um sistema hidraulico, ou seja, sem utilizar um
microcontrolador, para executar os comandos.

Enfim, como nossa garra ira executar movimentos roboticos,
ndo podemos deixar de mencionar seu grau de liberdade, que é
0 ndmero de varidveis de posi¢Bes, ou seja, 0 nimero de
maneiras distintas as quais um brago de robdtico pode se mover.
Neste caso, nossa garra terd 3 graus de liberdade, que séo
executados através dos servos motores, que ndo possuem tanta
velocidade, mas possuem mais torque (efeito para que haja
rotagdo), além de ter precisdo em relagdo a posicao angular.

2 O TRABALHO PROPOSTO

A idéia deste trabalho é apresentar montagens automatizadas de
mecanica, eletrdnica e Idgica, empregando sistemas elétricos e
também uma programacao para executar comandos, utilizando
0 microcontrolador Arduino. E a justificativa para essa escolha
é o fato de divulgar esse tipo conhecimento, que na maioria das
vezes torna-se distante da realidade das escolas e dos alunos.

3 MATERIAIS E METODOS

3.1 Materiais necessarios para a
montagem do Gladiador

e 2 motores;

e barras metalicas para montarem a estrutura;
e 1 Roda boba robot para Arduino;

e 2 pneus e rodas para Arduino;

e 1 Arduino;

e Jumpers;

e 1 controle remoto;

e Sensor de infravermelho.

O carrinho Gladiador possui dois motores que poderdo ser
acionados para a frente, para trds, para a direita e para a
esquerda.

Os motores sdo atuadores, pois sdo dispositivos que ao
receberem energia irdo entrar em movimento. Os motores seréo
acionados pelo controle remoto.

Como j4 informamos, o Gladiador devera andar para frente,
fazer curvas e dar ré. Desta forma, para que ele possa andar para
frente deveremos programar um botdo do controle para acionar

ré, programamos outro botdo para acionar os dois motores com
o sentido para tras. Para que o motor faga a curva para a direita,
programamos outro botdo que devera desligar o motor da
direita enquanto o motor da esquerda fica ligado e para a curva
ser para a esquerda o motor deste lado devera ser desligado e o
motor da direita ligado.

Figura 2: Imagem do Gladiador.

3.2 Materiais necessarios para a
montagem do Brago Robdtico

e 36 parafusos com porcas (1/8);

e micro-servos 9g, SG90, Tower Pro;

e microcontrolador (Arduino);

e As pecas de montagem (parte fisica em acrilico é um
kit vendido na internet com as pecas ja projetas);

e potencidbmetros;

e Jumpers;

e Pilha;

e  Suporte para pilha;

e  Protoboard.

Figura 3: Imagem do corte das pecas.
Montagem e Funcionamento do Brago Robdtico:

O Bra¢o Robdtico é considerado um robd, composto por partes
elétricas e mecénicas, porém em nosso projeto, incluimos a
parte légica também.

O protétipo desenvolvido possui trés graus de liberdade, ou
seja, possui trés juntas de rotagfes. Os responsaveis por essas
rotagdes, sdo 4 servos motores, que possuem precisdo ao
executarem os deslocamentos angulares pedidos. Um desses
servos motores estd ligado a base que sustenta todo o brago
mecénico e serve como ponto de apoio e de referéncia para
todos os seus movimentos. Ele pode fazer um giro de 180°.

Outros dois servos estdo acoplados na junta do brago (no
ombro), onde sdo responsaveis por levantar ou abaixar o brago
na vertical. E o Ultimo servo est4 na garra, tendo a funcéo de
abrir e fechar para pegar coisas.

Todos os servos sdao controlados a partir dos potenciémetros,
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pinos 5V e ao GND da placa. Os fios positivos dos servo
motores estdo ligados ao pdlo positivo do suporte das pilhas. O
suporte das pilhas terd o seu polo negativo ligado ao GND do
Arduino. E importante destacar que a alimentacdo dos servos
deve ser separada do Arduino e demais componentes.

Mencionando ainda as ligaces eletrdnicas, temos que:

- a perna central do potencidmetrol sera ligada ao pino
analégico A0 do arduino;

- a perna central do potencidmetro2 sera ligada ao pino
analdgico Al do arduino;

- a perna central do potencidmetro3 sera ligada ao pino
analdgico A2 do arduino;

- o fio de controle do servol sera ligado ao pino digital 4 do
arduino;

- o fio de controle do servo2 sera ligado ao pino digital 3 do
arduino;

- o fio de controle do servo3 sera ligado ao pino digital 2 do
arduino.

Abaixo, segue o algoritmo (codigo fonte) que foi escrito na IDE
do Arduino, para que o microcontrolador s eja programado para
executar os comandos.

#include "Servo h"

// Objeto Servos Motores
Servo servoMotorl; //servo |
Servo servoMotor2; // servo 2
Servo servoMotor3; // servo 3

//pinos analégicos dos potencidémetros

int const potenciometro |Pin = 0; //potencidometro |
int const potenciometro2Pin = |; //potenciometro 2
int const potenciometro3Pin = 2; //potenciémetro 3

//pino digital associado ao servomotom

int const servoMotor!Pin =4; //controle do servomotor |
int const servoMotor2Pin = 3; //controle do servomotor 2
int const servoMotor3Pin = 2; //controle do servomotor 3

//vanaveils usadas para armmazenar o valor lido nos
potencidometros

int valPotenciometrol; //potencidémetro |

int valPotenciometro2; //potenciémetro 2

int valPotenciometro3; //potenciémetro 3

//vandavels para armazenar os valores em graus dos
servomotores

int valServol; //servomotor |

int valServo2; //servomotor 2

int valServo3; //servomotor 3

void setup() {
//associando o pino digital ao objeto da classe Servo
servoMotorl attach(servoMotorIPin); //Servo |
servoMotor2 attach(servoMotor2Pm); //Servo 2
servoMotor3.attach(servoMotor3Pin); //Servo 3

|
void loop()
/lendo os valores dos potencidmetros

o (intervalo do potencidmetro ¢ entre 0 e 1023)

valPotenciometrol = analogRead(potenciometro |Pin);
valPotenciometro2 = analogRead(potenciometro2Pin);
valPotenciometro3 = analogRead(potenciometro3Pin);
/mapeando os valores dos potenciémetros para a escala

ente 5° e 175°
valServol = map(valPotenciometrol, 0, 1023, §, 175);
valServo2 = map(valPotenciometro2, 0, 1023, 5, 175);
valServo3 = map(valPotenciometro3, 0, 1023, 5, 175);
//definindo o valor/posi¢do dos servomotores em graus
servoMotorl wnte(valServol);
servoMotor2 write(valServo2);
servoMotor3.wnte(valServo3);
delay(15);

\

Figura 5: E finalmente o Braco Robdtico.

4 RESULTADOS E DISCUSSAO

Durante a montagem do Gladiador, um dos receios que
tinhamos era se ele faria curva, ligando um motor e desligando
0 outro. Porém, conseguimos verificar que o carrinho é capaz
de fazer curva, utilizando o modelo diferencial que trabalha
com velocidades diferentes nos motores.

Quanto ao brago bidnico além de exigir habilidade para a
montagem fisica, também exigiu uma compreenséo grande da
Légica.

Embora, os projetos sejam diferentes e cada um tenha a sua
peculiaridade, ndo podemos deixar de enfatizar que todos eles
reforcaram um dos conceitos principais, pois todos eles
envolveram a eletricidade, eletrdnica e a logica. Desta forma, a
pratica, nos fez entender grandezas fisicas como por exemplo a
corrente elétrica, e por meio dela entendemos como funciona
um circuito elétrico. Além da eletricidade, trabalhamos com
Torque que envolve conceitos de mecanica. Matérias que até
entdo, eram abstratas e que haviamos entendido apenas para
realizar uma avaliag&o.

5 CONCLUSOES

Através dos conceitos de robotica, conseguimos entender o que
é estudar parte da fisica com pouco recurso financeiro. A idéia
do nosso projeto é poder divulgar ao publico, que esta ndo é
uma tecnologia tdo distante da nossa realidade como pensamos
e ainda mostrar que podemos desenvolver qualquer projeto
utilizando o Arduino que é um microcontrolador poderoso e de
facil acesso, pois seus cddigos sdo abertos.
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HTTP://WWW.COMOFAZERASCOISAS.COM.BR/
GUINC HO-ROBOTICO-DE-PALITO-DE-PICOLE-
COMARDUINO-E-SERVOMOTORES-COMO-
FAZER.HTML ACESSO: 30 DE JUNHO DE 2016.

Carrara, Valdemir. Apostila de Robdtica. Disponivel em:
http://www.joinville.udesc.br/portal/professores/silas/
materiais/ Apostila_de_Robaotica.pdf.

Observacdo: O material multimidia deste trabalho encontra-
se disponivel em: www.mnr.org.br/mostravirtual.
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1COLEGIO EMINENTE
Recife — PE

Categoria: ARTIGO BASICO / MULTIMIDIA

Resumo: O nosso planeta estd cada vez mais poluido e
consequentemente, sem agua potavel. Nosso projeto é de criar
um drone aquatico, que seria capaz de identificar e coletar
residuos sélidos que estdo poluindo o rio em que esta. Este seria
controlado por alguém na superficie que poderia ver o que
estava acontecendo no momento por uma cadmera instalada no
drone. Sensores conseguiriam perceber quando um residuo esta
perto e alertar o piloto, assim que o piloto receber um alerta que
0 drone pegou o objeto solido por uma garra que o drone terd
ele traria o drone de volta a superficie entdo o drone iria até a
borda, l4 terd um ajudante que coletara o residuo e colocard em
seu devido lugar no ambiente ou seja na reciclagem. Usaremos
para criar o robd garras feito com material lego, além de
sensores, hélices aquéticas de pléstico e sucata. A construcdo
do rob6 estd em progresso, mas até a MNR um prot6tipo estara
concluido.

Palavras Chaves: Ecologia, Robotica, Desenvolvimento,
Reciclagem.

Abstract: Our planet is every time more and more polluted and
consequently without drinking water. Our project is to create
an aquatic drone that would be able to identify and collect solid
waste that is polluting the river it is in. This would be controlled
by someone on the surface who could see what was happening
at the moment by a camera installed on the drone. Sensors
could realize when a residue is near and alert the pilot as soon
as the pilot receives an alert that the drone has picked up the
solid object by a claw that the drone will have he would bring
the drone back to the surface so the drone would go to the ledge,
There will be a helper who will collect the waste and put it in
its proper place in the environment ie in recycling. We will use
to create the robot claws made with lego material plus sensors,
plastic water proppelers, and scrap. The construction of the
robot is in progress, but until the MNR a prototype will be
completed.

Keywords: Ecology, Robotics, Development, Recycling.

1 INTRODUCAO

Existem vérios tipos de robos para tratar e identificar a
qualidade da agua, outros conseguem filmar e fotografar de
baixo da agua , mas nenhum consegue ficar de baixo d"agua e
coletar o lixo que ela contém. Procuramos em varios sites e 0
mais proximo que encontramos do nosso projeto foi um robd
em forma de peixe que conseguia medir a temperatura da dgua

\~_esuaqualidade.

Esse artigo encontra-se organizado na seguinte forma: a secdo
2 apresenta um descri¢do do nosso trabalho proposto. A 3
descreve como vai ser nosso metodo de construgdo e que
materiais nos vamos usar no nosso prototipo. Os resultados sao
apresentados na secdo 4, e as conclusdes sdo apresentadas na
secdo 5.

2 O TRABALHO PROPOSTO

Primeiramente, nosso rob6 seria programado para funcionar na
agua salgada porém essa ideia foi descartada , pois no oceano
tem muitos animais e € muito extenso assim o condutor ndo
perderia o drone dentro da &gua salgada e nao machucaria
nenhum animal marinho. Entdo decidimos que o robd
funcionaria principalmente em rios e lagos.

O robd seria colocado na &gua pelo seu piloto que
acompanharia a transmissdo por um aplicativo compativel com
celurares e tablets.Apds isso o piloto seria capaz de controlar o
robd e procurar residuos solidos,quando o robd encontrasse
algo alertaria o piloto que mandaria um comando para ele
agarrar o residuo com a garra e depois 0 guiaria para a
superficie.

3 MATERIAIS E METODOS
Os materiais utilizados sdo: EV3 Mindstorms e materiais de
sucata.

4 RESULTADOS E DISCUSSAO

Estamos em pesquisa

5 CONCLUSOES

Este projeto ainda estd em desenvolvimento,mas planejamos
fazer pesquisas de entrevistas com pessoas qualificadas no
assunto de robdtica e avancos tecnologicos para problemas
ambientais. Além disso, ja estamos discutindo sobre a estrutura
do prototipo e logo iremos comegar a construi-lo.

REFERENCIAS BIBLIOGRAFICAS
Sites da Internet; Conversa informal com profissionais da area.

Observagédo: O material multimidia deste trabalho encontra-
se disponivel em: www.mnr.org.br/mostravirtual
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Categoria: ARTIGO BASICO

Resumo: Analisada a necessidade de obtencdo de energia
elétrica para qualquer sociedade, que sejade forma rentavel, e
de baixo custo. O trabalho busca desenvolver um sistema de
obtencéo, armazenamento e inversdo de energia elétrica. E
através do sistema de eletrdnica embarcada, medir 0s
parametros de rendimento desse sistema, e controlar o seu
desenvolvimento, o sistema podera ser utilizado tanto no meio
urbano quanto no rural. O Trabalho visa oferecer um prot6tipo
que possa realizar obtencdo de energia elétrica a partir da
vaporizagdo de agua e 0 armazenamento da mesma em tensdo
12 V e por seguinte inverter a tensdo, para um valor maior e
uma corrente alternada.

Palavras Chaves: Eletricidade,Maquina térmica, eficiéncia,
sustentavel, Controle.

Abstract: Analyzedtheneedtoobtainelectricity for anysociety,
whichisprofitable, andlow cost. The workseekstodevelop a
system for obtaining, storingandinvertingelectricenergy.
Andthroughtheembeddedelectronics  system, measuringthe
performance parametersofthis system andcontrolling its
development, the system canbeused in bothurbanand rural
environments. The purposeofthispaperistooffer a
prototypethatcan realize
electricenergyfromthewatervaporizationandstorageofthesame
in a voltageof 12 V andtheninvertthevoltageto a
highervalueandanalternatingcurrent.

Keywords: Electricity, Thermalmachine,

sustainable, Control.

efficiency,

1 INTRODUCAO

Em estudo realizado no ano de 2009 constatou-se que energia
elétrica tem tornado-se por sua vez um dos fatores
fundamentais no processo de desenvolvimento sustentivel e
urbanizacdo(GOMES E VIEIRA, 2009), se reconhece que néo
seria possivel a existéncia de luz artificial, aquecedores, ar
condicionado, ventiladores televisores dentre outros aparelhos.
Desse modo, é de grande importancia a obtencdo dessa energia,
todavia deve-se considerar que existem alguns fatores
limitantes, quando levado em consideracdo: custo, eficiéncia e
disponibilidade de matéria-prima; De acordo com a pesquisa
realizada “Atualmente 90% da energia elétrica consumida no
pais advém de usinas hidrelétricas.” (PENA, 20--). Dado tal
consideracdo acima, é preciso entender que é necessario

encontrar-se novas fontes de energia elétrica, que promovam
uma flexibilidade com adicdo de vias alternativas de obtengédo
de energia elétrica.”(...) foi o modelo proposto por Thomas
Newcomen, onde o cilindro foi separado da caldeira, que
solucionou o problema das minas. Esse modelo ficou em
operagdo por 75 anos.”(FARIAS, L. M., SELLITTO, M. A,
2011)Visto isso, € de grande clareza que ha um alto rendimento
em relacdo as maquinas a vapor quando se trabalhado com
elevadas temperaturas, O que é ratificado ainda mais quando
James Watt consegue produzir um motor com intensidade de
forca maior em relacdo ao de Thomas Newcomen.

2 O TRABALHO PROPOSTO

O principal objetivo é de desenvolver um sistema que seja
capaz de: realizar a obtencdo de energia elétrica e tornar
possivel o armazenamento da mesma de forma sustentavel e
pratica. Sendo assim, acessivel a qualquer pessoa. Foi
observado em testes de laboratério que,para ndo haver a perda
de energia na forma de calor,0 ideal seria de trabalhar com o
fluido quente. Neste caso, Foi usado o vapor d’agua, utilizado
para movimentar um motor a vapor. De modo conclusivo, 0
sistema deverad fornecer praticidade ao usuario do produto,
sendo que se baseia em um sistema de motor de combustdo
externa que é de facil acionamento e utilizagdo. E com o auxilio
de um micro controlador (Arduino UNO), (Figura 1) sensores
de temperatura, pressdo volumétrica e medidor de rotacao,
constatar a situagdo a qual o sistema estd trabalhando,
analisando também sua eficiéncia. O uso desse sistema de
monitoramento é de tamanha importancia, pois além de medir
os parametros de trabalho e eficiéncia, executara funcGes
I6gicas para controla-lo, através da quantidade de comburente
na camara de queima da caldeira.

O Ardumo ¢é wuma plataforma de
computacdo fisica de fonte aberta, com base
em uma placa simples de entrada/saida
(input/output, ou /O), (...) O Arduino pode
ser utihzado para desenvolver objetos
interativos independentes, ou conectado a
softwares de seu computador (como Flash,
Processing, VVVV, ou Max/MSP). As
placas podem ser montadas manualmente,
ou compradas pré-montadas. (BANZI, 2011,
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Figura 1 Arduino Uno (fonte: Arduino)

3 MATERIAIS E METODOS

Partindo do principio do movimento gerado por motores a
combustdo,foi criado um sistema utilizando caldeiras que
pudessem gerar pressdo suficiente para mover um corpo d’ dgua
que, ao atravessar um dinamo (gerador de fluxo interno),
gerasse uma tensdo de valor equivalente a 12 VV em corrente
continua, em seguida por auxilio de uma bateria armazenar esta
energia, e posteriormente converté-la em uma corrente
alternada. Mesmo que todo trabalho anterior aqui citado tenha
se mostrado ideal para construcdo do sistema, ndo foi possivel
aplicar a teoria devido a baixa aceleragdo do fluido no sistema.
Contudo o novo procedimento desejado é utilizar a caldeira
para fazer a vaporizagdo da agua, Devido ao aquecimento
ocorrera a expansdo do gas(vapor d’agua) com essa expanséo o
émbolo (pistdo) sera empurrado e ira realizar trabalho,
iniciando o ciclo do motor. O motor dever esta conectado a um
Dinamo através de um sistema de polias e correias, gerando
assim Energia elétrica em corrente continua e tempo integral,
de maneira a qual a eletrénica embarcada desenvolverd o papel
de: realizar as medi¢des necessérias para analisar a poténcia e
o rendimento do motor. Os principais medidores deverdo ser de
pressdo e temperatura na cdmara de compressdo do motor, o
RPM gerado no virabrequim e descrever as condi¢des as quais
0 sistema estd submetido.

Os motores elétricos tendiam a deslocar a
motor a vapor. Entretanto, o fato ¢ que este
manteve sua hegemonia por muito tempo,
uma vez que o carvdo continuou com baixo
prego, ¢ o tipo de energia utilizada depende
das disponibilidades de cada pais em termos
de reservas de carvio e capacidade
hidroelétrica por exemplo. (DATHEIN,
2003, p.7)

Deste modo € positivo o uso de um sistema a vapor sendo, que
a atual conjuntura econémica € de elevagdo do prego de
combustiveis fosseis diferente do combustivel vegetal que é de
mais facil acesso.

4 RESULTADOS E DISCUSSAO

O projeto que se segue encontra-se em desenvolvimento,
portanto ainda ndo foram alcangados alguns objetivos, todavia
esta se desenvolvendo um trabalho intensivo de pesquisa,para
selecionar os melhores tipos de sensores a serem aplicados ao
mesmo. Os sensores e micro controlador fardo o papel de
analisar as condigdes que o sistema esta trabalhando, e enviar
ao arduino, para que este execute o que for necessario para
manter a maquina em um funcionamento rentavel e sustentavel
ecologicamente.

5 CONCLUSOES

O projeto tende a diminuir as dificuldades de obtencdo de
energia elétrica em diversas localidades onde esta é de dificil
acesso, concluido o projeto com um funcionamento de
rendimento satisfatério, é de objetivo internalizar ao mercado o

produto que auxiliara principalmente o desenvolvimento da
vida rural. O sistema procura desenvolver uma automacéao
levando em consideracédo a obtencédo de energia elétrica através
de uma maquina com sistema de controle programado.
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Resumo: O equipamento de centrifuga é utilizado para separar
misturas heterogéneas solido-liquido, utilizando a forca
centrifuga para remocéo das particulas em suspensdo de forma
prética e eficiente. Por ser um equipamento relativamente caro
e de uso corriqueiro em laboratdrios, a construgdo de uma
centrifuga de baixo custo em ambiente escolar, que possua uma
separacdo eficiente, trona-se extremamente relevante. Desta
forma, o presente estudo tem como objetivo avaliar a
funcionalidade de uma centrifuga construida no INVEST
Centro Educacional, utilizando uma impressora 3D. Os
aspectos avaliados foram a estabilidade e eficiéncia de
separagdo das particulas. Os resultamos revelam a efetividade
do equipamento testado, entretanto, sdo necessarios alguns
ajustes para o pleno funcionamento do equipamento.

Palavras Chaves: Impressora 3D, Centrifuga e Eficiéncia de
separagdo.

Abstract: Centrifuge equipment is used to separate
heterogeneous solid-liquid mixtures, using the centrifugal force
to remove suspended particles in a practical and efficient
manner. Because it is a relatively expensive and commonly
used equipment in laboratories, the construction of a low-cost
centrifuge in a school environment, which has an efficient
separation, is extremely relevant. In this way, the present study
aims to evaluate the functionality of a centrifuge built in the
INVEST Educational Center, using a 3D printer. The evaluated
aspects were the stability and separation efficiency of the
particles. The results reveal the effectiveness of the equipment
tested, however, some adjustments are necessary for the full
operation of the equipment.

Keywords: 3D Printer, Centrifuge and Efficiency Removal.

1 INTRODUCAO

A centrifugacdo é um processo de separacdo de misturas
utilizada em praticamente todos os tipos de separacdo de
solidos em suspensdo nos liquidos ou de liquidos imisciveis
entre si de densidades diferentes. Essa técnica € amplamente
utilizada em laboratorios quimicos e no segmento industrial
(alimentos e bebidas, refinarias de petrdleo, producdo de
farmacos e etc.), como auxiliar de processos de secagem,
remocdo de agregados coloidais, quebra de emulsbes e
purificacdo de matérias primas [MOLINO et al., 2016;
BASTOS; AFONSO, 2015].

O principio fundamental das centrifugas é a utilizacdo da forga
centrifuga, cuja acdo pode chegar vérias vezes a forca
gravitacional, podendo atingir 1 milhdo de vezes a gravidade.
A forca exercida sobre a mistura aumenta consideravelmente, a
medida que, acelera o processo de decantagdo. O principio é o
mesmo da teoria da sedimentacdo, mas substituindo a
aceleracdo da gravidade, por um campo de forgas centrifugas,
acelerando a separacdo, com consequente reducdo do tempo
gasto. Isso se torna mais evidente quando o solido sedimenta-
se muito lentamente ou em misturas coloidais, que possuem
materiais em suspensdo que ndo se sedimentam apenas com a
acdo gravitacional [KONRATH et al.,, 2016; BASTOS;
AFONSO, 2015].

A forca centrifuga atua sobre as particulas da substancia a ser
centrifugada, separando por diferenca de densidades de modo
que na parte inferior do tubo ficam as particulas mais densas,
que se depositam em periodos diferentes dependendo da
densidade de cada particula, assim as particulas mais leves
requerem tempos mais longos de centrifugacdo [KONRATH et
al., 2016].

Os parametros que mais interferem em uma centrifugacao
eficaz é o tempo de centrifugacdo e a forca centrifuga relativa
(FCR). Essa forga é a ferramenta que permite comparar rotores
de diferentes especificagbes, quando se requer efeitos de
centrifugas equivalentes, que é dada pela relagdo entre a for¢a
centrifuga (®w2r) em um dado raio (r) e a gravidade (Q)
[BASTOS; AFONSO, 2015].

Apesar da centrifuga ser um equipamento comum e corriqueiro
em laboratérios é relativamente caro devido a todos os aparatos
utilizados na sua construgdo. Contudo, desenvolver esse tipo de
equipamento em ambiente escolar serd mais vantajoso em
termo de custo e bastante interessante para aplicacdo dos
conteldos relativos as disciplinas trabalhadas em sala, além de
sensibilizar o aluno sobre a construgdo e funcionalidade desse
equipamento tdo usual no mercado. Vale salientar, que além da
construcdo e desenvolvimento sdo necessarios testes para
avaliar a eficiéncia do equipamento construido, despertando o
censo critico para qualificar a eficiéncia de separagdo, bem
como propor melhorias para 0 mesmo.

“Este artigo encontra-se organizado da seguinte forma: a se¢do
2 apresenta o objetivo do trabalho. A secdo 3 descreve a
proposta do trabalho e a se¢do 4 encontra-se toda a metodogia
necessaria para a sua execuc¢do. Os resultados sdo apresentados
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na secdo 5, onde encontram-se descritos de forma detalhada e
clara e as conclusodes sdo apresentadas na se¢do 6”.

2 OBJETIVO

Avaliar a eficiéncia de uma centrifuga fixa construida no
Centro Educacional Invest com impressora 3D, utilizando
como parametros o tempo necessario para remover todas as
particulas presentes, bem como a declividade e a interferéncia
das propriedades fisicas de cada componente da mistura
testada.

3 O TRABALHO PROPOSTO

O presente trabalho teve como finalidade fazer testes de
estabilidade e funcionalidade de uma centrifiga contruida em
ambiente escolar utilizando uma impressora 3D conectada a
uma programagdo de arduino. Para isso, foram realizados
alguns testes de estabilidade, resisténcia e eficiéncia de
remocdo dos precipitados com diferentes granulometrias para
avaliar a efetividade do equiapemnto construido.

4 MATERIAIS E METODOS

Para a verificacdo da eficiéncia da centrifuga foram utilizadas
misturas  heterogéneas do tipo  solido-liqguido com
granulometrias diferentes. As amostras utilizadas foram CaO,
solos e areia com volumes fixos de aproximadamente 0,5 ml.
As massas e volumes utilizados para preparacdo das misturas
se encontram na tabela 1.

Tabela 1. Valores das massas e volumes das misturas
preparadas para separagéo.

Amostra Massas (g) Volume da dgua (ml)
CaO 0,1 1
Solo 0,2 1
Solo 03 1
Arela 0,5 1

Essas amostras foram colocadas em cubetas de 1,5 ml e
adicionadas ao equipamento por periodos de 5, 10, 15 e 20
minutos em rotacéo fixa de aproximadamente 2000 rpm. Onde
foram avaliados materiais em suspensdo, tempo necessario para
deposi¢do, bem como a declividade das particulas sélidas.

Levando em consideracdo a densidade como um fator
importante para separacdo das misturas heterogéneas, as
amostras foram submetidas ao teste da proveta com 10
compactacbes para determinacdo da densidade aparente
[EMBRAPA, 1997]. Os cuidados na utiliza¢do da centrifuga
foram seguidos de acordo com o referido pela EMBRAPA
(1998).

5 RESULTADOS E DISCUSSAO

Os resultados inferem a efetividade da centrifuga. Entretanto,
fatores fisicos como didmetro e densidade das particulas sdo
importantes a serem avaliados para garantir a eficiéncia de
remocdo do particulado em suspensdo, tabela 2.

Tabela 2. Aspectos fisicos das amostras testes

Amostra Didmetro Densidade aparente (g/cm’)
CaO 0,6 um 0,62
Solo 80 pum 1,16
Solo 2 mm 1,24
Areia >2 mm -

Foi possivel perceber que o tempo da centrifugacéo é um fator
determinante para a eficiéncia na remocéo do particulado. No
tempo de 5 minutos o CaO, por possuir um menor tamanho de
particula, obteve uma separacéo efetiva, ficando sem materiais
em suspensdo. Vale salientar, que apesar de possuir a menor
densidade, em relacdo aos demais materiais testados, foi a
mistura que possuiu uma separacao mais rapida, mostrando que
o fator preponderante para a separacdo das misturas é a forca
centrifuga. Entretanto, as particulas solidas ndo ficaram
aderidas as paredes, dificultando na remocéao do sobrenadante,
nesse tempo, e consequentemente lavagem do precipitado. As
particulas com diametros maiores ficaram com material em
suspensdo nesse tempo de centrifugagao.

Nos tempos de 10 e 15 minutos houve uma diminuig&o efetiva
na presenca dos materiais em suspensdo em todas as misturas,
mas o tempo minimo necessario para essa eficiéncia foi de 15
minutos, apés esse periodo o sobrenadante pode ser retirado
sem perdas no precipitado, além da completa auséncia das
particulas em suspenséo.

Ap06s 0 tempo de 20 minutos 0s aspectos visuais se mantiveram
constantes, tabela 2, apesar de ocorrer o arraste do sobrenadante
para as particulas com didmetros maiores, ndo sendo uma
técnica tdo efetiva para esse tipo de amostra.

Tabela 2. Aspectos visuais das amostras, quanto a
presenga de particulas no sobrenadante, ap6s
centrifugacdo com rotacgéo de aproximadamente 2000

rom.
Amostra Massas (g) Volume da dgua (ml)
Ca0O 0,1 1
Solo 02 1
Solo 03 1
Areia 0.5 1

Outro ponto importante é a declividade das particulas. A partir
da figura 1 é possivel perceber uma declividade significativa
devido a angulagéo do préprio carrossel.

ol

Figura 1. Carrossel da centrifuga utilizada na separa¢do
com as respectivas amostras.

O tempo também influenciou nesse parametro, com 5 minutos,
todas as particulas sélidas ficaram na diagonal, em 10 minutos,
houve diminuicao na declividade das particulas com diametros
maiores. Esses aspectos se mantiveram constante nos demais
tempos testados, figura 2.

Astes da centrifugacso Apos S minutos

Apés 15 minutos Apds 20 minutos

Figura 2. Tubos de centrifugas com as respectivas
amostras antes e depois de serem centrifugadas.




IVMINR e ol ce Robica- g
'0@ . \ Angls da Mostra Nacmngl _de Ro,bot_lca MNR 2017 056 | Pagina
Mostra Nacional de Robotica ENSINO Fundamental, Médio e Técnico

6 CONCLUSOES

A centrifuga testada se encontra em condig¢des perfeitas de uso,
ha plena eficiéncia na separacdo das misturas, independente do
tamanho das particulas, sendo uma analise efetiva para
separacdo de dispersdes coloidais. Ha também, facilidade na
remoc¢do do sobrenadante em uma centrifugacio acima de 15
minutos. Contudo, sdo necessarios alguns ajustes para o pleno
funcionamento do equipamento. Podem ser feitos teste na
melhora da angulacdo, na diminuicdo das trepidagdes, na
adicdo de um sensor de velocidade acoplado a um display e na
adicdo de uma programacdo acoplado a um crondmetro para
desligamento automatico da centrifuga.

REFERENCIAS BIBLIOGRAFICAS

BASTOS, A. R.; AFONSO, J. C. Separagdo solido-liquido:
centrifugas e papéis de filtro. Quim. Nova, Vol. 38, No.
5, 749-756, 2015 2015.

MOLINO, J. V. D.; ARICO, B. R.; ANTONIO, E. P;
SIRATUTI, V.; CAMPOS, A. B.; WU, R.; NISHIDA,
L.; CROCE, M.; LUBIANA. Construgdo de uma
Centrifuga e de um Sistema de Eletroforese de baixo
custo: Fabricacdo Digital como alternativa para a
Educagdo. S&o Paulo, 2016.

EMBRAPA (1998) - Empresa Brasileira de Pesquisa
Agropecuéria. Centro Nacional de Pesquisa de Solos.
Ministério da Agricultura e do Abastecimento.
Cuidados béasicos com centrifugas.

EMBRAPA (1997) - Empresa Brasileira de Pesquisa
Agropecuéria. Centro Nacional de Pesquisa de Solos.
Ministério da Agricultura e do Abastecimento. Manual
de Métodos de Anélise de Solo. 2ed. Rio de Janeiro.

KONRATH, M.; GORENFLO, J.; HUBNER, N.; NIRSCHL,
H. (2016). Application of magnetic bearing technology
in high-speed centrifugation. Chemical Engineering
Science. vol. 147, pp 65 - 73.




Mostra Nacional de Robstica ENSINO Fundamental, Médio e Técnico

(? M N R Anais da Mostra Nacional de Robética - MNR 2017

057 | Pagina

BERCO ELETRONICO
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LINSTITUTO FEDERAL DE EDUCAGAO CIENCIA E TECNOLOGIA DA BAHIA (IFBA) - CAMPUS SIMOES FILHO

Salvador — BA

Categoria: ARTIGO BASICO

Resumo: A redugdo da mortalidade infantil € uma das grandes
metas do milénio, pensando nisto o protétipo de berco
eletrdnico desenvolvido por alunos do Ensino Médio Técnico,
propde a monitora¢do de criangas normais ou portadoras de
enfermidades durante seus primeiros anos de vida, onde a
dedicacdo dos pais precisa ser extrema. O bergo eletrénico
funciona como uma baba eletrébnica que envia dados
importantes para a salde da crianga para um aplicativo de
celular Android. O projeto foi desenvolvido através da
plataforma Arduino e faz comunicacdo com o dispositivo
mével através de mddulo Bluetooth. A aplicacéo que recebeu o
nome de “Meubebé” foi construida com o uso do recurso MIT
App Inventor 2, criado inicialmente pelo Google em 2013 e
revivido pelo Instituto de Tecnologia de Massachusetts.

Palavras Chaves: Arduino; Aplicativo; Bebés.

Abstract: The reduction of infant mortality is one of the great
goals of the millennium, considering the prototype electronic
crib developed by students of Technical High School, proposes
the monitoring of normal children or carriers of diseases
during their first years of life, where the dedication of parents
Must be extreme. The electronic crib works like an electronic
baby sitter that sends important data for the child's health to an
Android mobile application. The project was developed
through the Arduino platform and communicates with the
mobile device through Bluetooth module. The application
named "Meubebe" was built using the MIT App Inventor 2
feature, initially created by Google in 2013 and revived by the
Massachusetts Institute of Technology.

Keywords: Arduino; Application; Baby.

1 INTRODUCAO

Existem criancas que precisam de cuidados especiais. De
acordo com a cardiologista Victoria B.E a cada mil criancas
nascidas de oito a dez apresentam defeitos cardiacos
congénitos, sendo atingidas criancas de diversas camadas
socioeconémicas (VICTORIA, 1996). As consequéncias de
problemas congénitos com crian¢as em seus primeiros meses
de vida ndo sdo raras, segundo um estudo descritivo feito na
Universidade Federal de Pernambuco que utilizou dados do
Servico de Neonatologia do Centro de Assisténcia a Mulher do
Instituto  Materno-Infantil de Pernambuco, dos 8.247
nascimentos no periodo de um ano, foram registrados 364
Obitos, e entre eles 23 foram causados por problemas no

A parada cardiaca de bebés muitas vezes pode estar associada
a outros fatores, por exemplo, como citado em uma publicagéo
feita em 2012 na Revista da Faculdade de Medicina de Ribeiréo
Preto (USP), em criancas normais geralmente ocorre devido a
hipoxemia, ou seja, a insuficiéncia de oxigénio no sangue, no
caso de criancas na fase de lactacdo muitas vezes ocorre a
asfixia ap6s a amamentagéo.

Além disso, segundo um artigo publicado na Revista da Rede
de Enfermagem do Nordeste (Rene), a hipotermia ou
hipertemia podem causar altera¢Ges graves nos sinais vitais de
uma crianga prematura, como por exemplo, taquicardia ou a
bradicardia, a taquipnéia e apneia. Em bebé&s normais pode
ocorrer 0 agravamento de alergias e a desidratagdo (ROLIM, et
al 2010). Por isso é importante estar ciente da temperatura ideal
do ambiente para uma crianca.

Cerca de 11 milhdes de criangas morrem no mundo antes de
completarem cinco anos, diante disto, estudantes do Instituto
Federal da Bahia propdem a criagdo de um prot6tipo de bergo
eletrbnico que pretende monitorar os sinais vitais, além de
funcionar como uma babd eletrénica, para auxiliar os pais a
cuidarem de seus filhos mesmo a distancia.

2 OBJETIVOS PROPOSTOS

Algumas criancas recém-nascidas apresentam enfermidades
que exigem um monitoramento mais preciso do que uma baba
eletrdnica comum. O prot6tipo desenvolvido tem os seguintes
objetivos:

e Monitorar a temperatura ambiente e corporal para que o
conforto e hidratacdo do bebé sejam saudaveis.

o Monitorar a frequéncia cardiaca do bebé.

o Alertar os pais em caso de choro.

o Sinalizar se o bebé est4 se movimentando mais que o normal.
o N&o ser desconfortavel para o bebé.

e Baixo custo

3 MATERIAIS E METODOS

Para o desenvolvimento do prot6tipo pesquisamos produtos e
aplicativos semelhantes no mercado. Analisamos o que poderia
ser melhorado e desenvolvido, unindo a tecnologia de
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aplicativos de celular com o uso de sensores colocados no
berco.

Em buscas na Play Store é possivel encontrarmuitos aplicativos
cujo a funcdo é ser uma babé eletronica, dentre eles podemos
destacar “Dormi — Baby Monitor”, que possui mais de um
milhdo de downloads, e também o aplicativo*baba eletronica”
que apresenta entre mil e cinco mil instalagdes.

Logo em seguida foram pesquisadas as necessidades de
criangas, saudaveis ou ndo. Analisamos como 0s sensores que
necessitam de contato direto poderiam ser instalados com
menor desconforto possivel.

3.1 IDEIAS SEMELHANTES

Entre as funcBes de uma babé eletrdnica normal, é importante
destacar que ela oferece conforto ndo s6 ao bebé como aos pais,
através da tranquilidade para realizacdo de outras atividades
pessoais. Além disso, babas eletrénicas estimulam o
desenvolvimento da crian¢a, fazendo com que ela aprenda a
dormir sozinha desde cedo.

De acordo com os dados de download de aplicativos e
comentérios na Play Store, para muitas familias tecnologias
como babés eletrénicas podem ser consideradas indispensaveis.
Atendendo a demanda, é possivel encontrar muitos aplicativos
e produtos que satisfazem tais funcionalidades. Nesta sessdo
serdo citados alguns deles e suas propostas.

No mercado podemos encontrar um dispositivo chamado
MIMO SMART BABY MONITOR, que envia dados ao celular
sobre a qualidade do sono do seu bebé, como a temperatura da
pele, a respiragdo, ¢ a posigdo do corpo dele. O “MIMO”
funciona como um dispositivo em formato de tartaruga que se
conecta magneticamente a roupa do bebé, ele faz comunicagédo
via Bluetooth e atualmente é fabricado e vendido apenas nos
Estados Unidos. Seu custo varia em torno de U$ 200,00.

Figura 01: Mimo Smartbaby Monitor

Fonte: http://www.vovoaki.com/2016/03/morte-subita-do-
berco-saiba-sobre-omimo-e-0-que-ele-pode-fazer/

Liderando os downloads de aplicativos Android com essa
funcionalidade encontramos “Dormi — baby monitor”.
Desenvolvido pela Sleekbit, a aplicagdo promete incluir todas
as caracteristicas padrdo de uma baba eletrénica comum. Para
que ela funcione é necessario que existam dois celulares com a
aplicacéo instalada, um precisa estar posicionado no quarto do
bebé e 0 outro com os pais da crianca, desta forma, informacdes
como &udio e video sdo compartilhadas via wifi de um aparelho
para o outro.

G6C6e

= Parentdevice

Figura 02: Dormi - Baby Monitor

Fonte:
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.sleekbit.dor
mi

3.2 NECESSIDADES DE UM BEBE

Além da alimentacdo, banho e interagdo com os pais, as
criancas precisam de um sono confortavel, entre um dos fatores
importantes para isto € o conforto climatico do ambiente onde
ela dorme. A temperatura ideal para o quarto de um bebé est4
entre 22 C° e 26 C°, temperaturas mais baixas ou mais altas
podem causar danos a saude da criangad , como por exemplo,
ressecar as vias respiratérias, agravar quadros de alergia, e
ainda casos de hipotermia e a hipertemia (GAMA, 2014).

Muitos bebés estdo sujeitos a situacBes de risco ndo
diagnosticaveis ou até imperceptiveis no ambiente doméstico
normal. Para os pais, € importante estar ciente que muitas
criancas nascem com problemas no coragdo, por isso é
necessario sempre estar atento. Sintomas como aparéncia de
cansaco, dificuldades de ganhar peso, podem indicar problemas
cardiacos que muitas vezes sdo despercebidos, entretanto em
casos alarmantes a crianga pode ir ao 6bito repentino.

Alguns bebés também podem apresentar enfermidades que
causem convulsdes, como a epilepsia e a microcefalia6 . Nessas
situagBes a auséncia de um adulto ou um sistema de
monitoramento pode ser letal.

Para o desenvolvimento da pesquisa foi necessario pesquisar
como se comporta a frequéncia cardiaca dos bebés, pois devido
a imaturidade do coragdo as criangas possuem uma frequéncia
maior que a dos adultos, como mostra a tabela a seguir:

Tabela 1: Frequéncia cardiaca de acordo com idade do
individuo.

Fonte: do Guiainfantil Estes dados foram utilizados durante a
construgdo do prot6tipo para definir se o bebé esta saudavel

ou néo
Adultos 60 — 100bpm
Primeiro Més 120-150 bpm
Dois anos 85 — 125bpm
Seis anos 65 — 100bpm
Maiores de seis anos 60 — 100bpm
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3.3 PROCESSO DE CONSTRUCAO DO
PROTOTIPO

O aplicativo nomeado de Meubebé, foi produzido na
plataforma MIT App Inventor 2 e faz comunica¢do com a placa
microcontroladora Arduino Uno através de um mddulo
Bluetooth HC-06. E importante ressaltar que prot6tipos em
Arduino Uno ndo sdo ideais para projetos finais, mas serdo
abordadas adiante as expectativas futuras para o projeto.

3.3.1 MIT APP INVENTOR

A plataforma MIT App Inventor 2 foi criada pelo
Massachusetts Instituteof Technology em 2009. O objetivo
principal era democratizar o desenvolvimento de softwares
atraindo pessoas que se interessem por esta area do
conhecimento, principalmente jovens. Em 2015 a comunidade
de usuarios do App Inventor ultrapassou os 3 milhGes
distribuidos em 195 paises, e desde sua criagdo tem sido
utilizada para diversas finalidades, entre elas educacionais,
como por exemplo utilizar o MIT como um convite a0 mundo
da tecnologia dentro das escolas. A plataforma funciona de uma
forma simples e intuitiva. Existem duas éareas de cria¢do, uma
responsavel pelo design e outra pela programacdo. No design
sdo disponibilizadas ferramentas basicas para 0 usuario abusar
de sua criatividade na elaboragéo da interface do seu aplicativo.
Ja a programacdo funciona através de blocos onde o
desenvolvedor projeta seu aplicativo para atender suas
necessidades como se estivesse montando um quebra-cabeca,
dando funcéo aos botdes, as paginas, e aos componentes que
ele inseriu no aplicativo.

-9

==
iy

Non-visible components

Figura 03: Processo de construcdo do aplicativo Imagem
produzida pelo autor

3.3.2 ARDUINO UNO

Arduino é uma placa de prototipagem rapida criada no
Ivrealnteraction Design Institute voltada para estudantes sem
formacdo em eletr6nica e programacéo. Assim que fez sucesso
entre 0s Usuarios, a placa Arduino comegou a sofrer alteragdes
para atender as necessidades dos consumidores, nela podem ser
adicionados varios componentes para que sejam atendidas
diversas funcdes, além de possuir uma plataforma de software
de fécil compreensdo e flexivel para usuarios mais experientes.
A plataforma IDE pode ser utilizada em 3sistemas operacionais
diferentes (Windows, MacOS e Linux), a linguagem de
programacdo utilizada para executar as fungdes é o C++.

A logica empregada na plataforma Arduino € simples. Os
sensores anexados a placa monitoram a temperatura, batimento

cardiaco e o som ambiente. Estes dados sdo enviados ao
aplicativo Android pelo Bluetooth.

Para facilitar a comunicacdo com o aplicativo, foram
adicionadas condi¢des ao codigo que enviam apenas a situacdo
do ambiente (ldeal, quente ou frio), e se a crianga esta chorando
ou hao.

U T oo dadosrecetidos - LS GhostoonCent + Lt 0]

LU N L1 globa dadosrecebwdos - |

piece )

Figura 04: Programacao do aplicativo Imagem produzida
pelo autor

3.4 SENSORES

Nessa secéo discutiremos um pouco sobre cada sensor utilizado
Nno projeto e quais as expectativas de funcionamento para tais.

3.4.1 LM35

E um sensor de temperatura produzido pela National
Semicondutor que possui calibragdo em graus celsius e permite
a comunicagdo com microontroladores como o Arduino, PIC,
ARM, RaspberryPi. O sensor LM35 pode ser encontrado em
pre¢os que variam de 3 a 6 reais.

Figura 05: Sensor de temperatura LM35
Fonte: www.arduinoecia.com.br

Para o projeto foi utilizado esse sensor com a finalidade de
visualizar a temperatura do quarto e a do corpo do bebé,
identificando situacBes como febre e ambientes cujo conforto
térmico causem prejuizos a crianga.

342 PIR

Também conhecido como sensor de movimento, o PIR detecta
somente movimento e ndo presenca, sem campo de Vvisdo
funciona num angulo de até 100° e em area limite de 7 metros.
Seu funcionamento se da a partir da percepcao na variagao de
luz infravermelha emitida pelos corpos. O custo médio de 8 a
11 reais.

3.43 HEARTBEAT

O Heartbeat € um sensor éptico de frequéncia cardiaca bastante
preciso produzido pela empresa Pulsensorque opera nas
plataformas RaspberryPi, Particle, littleBits entre outras. Seu
funcionamento se da através da capacidade de perceber a
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mudanca do volume dos tecidos da pele utilizando um led e um
sensor fotodiodo. Este sensor necessita ficar protegido da luz
ambiente, pois o fotodiodo é sensivel a mesma, e também
necessita estar em contato com a pele do bebé, em consequéncia
disto, no prot6tipo ele serd anexado a uma meia preta que ficara
no pé da crianga, mas pretende-se reposicionar este sensor de
forma que o torne menos incomodo o possivel. Seu valor varia
de 30 a 50 reais.

Figura 06: Medidor de frequéncia Cardiaca Heartbeat

Fonte: www.pulsesensor.com

3.4.4 SENSOR DE SOM

O objetivo desse sensor é medir a intensidade do som no
ambiente onde ele se encontra, pode ser usado em sistemas de
seguranga, no berco ele servird como um detector do choro do
bebé. Possui pequeno valor de aproximadamente 6 reais.

4 RESULTADOS E DISCUSSAO

Durante o desenvolvimento do projeto ocorreram alguns
problemas. Entre eles temos a lentidao de leitura do Arduino
Uno quando anexado varios sensores funcionando
simultaneamente, que pode ser solucionado com a substitui¢do
da placa por outra que atenda melhor tais necessidades. Este
problema ocasionou a nao funcionalidade do Heartbeat, que
operouem uma velocidade ndo utilizavel para o protétipo.

Outro problema ocorrido foi com a regulagem da sensibilidade
do sensor de presenca PIR, pois 0 mesmo apresentava defeitos
de fabricacdo. Em consequéncia disto ndo foi possivel realizar
0 monitoramento dos movimentos de uma crian¢a, 0 que
poderia alertar um caso de convulsdo, entretanto, é esperado
que o problema seja brevemente resolvido.

O sensor LM35 também nédo atendeu a todas as expectativas,
pois sua funcdo no projeto além de medir a temperatura
ambiente pensava também na medicdo da temperatura corporal
da criancga, entretanto em testesrealizados com os alunos
desenvolvedores, 0 mesmo nao se demonstrou eficiente neste
quesito e também de dificil posicionamento em relagdo ao
conforto do bebé. Pretendemos substitui-lo por outro sensor de
temperatura.

Outro desejo é monitorar a frequéncia cardiaca utilizando um
sensor que ndo utilize fios, pois o conforto e a seguranca da
crianga sdo essenciais.

Dentre 0s objetivos alcancados, foi possivel realizar a leitura da
temperatura ambiente e a detec¢do do choro do bebé. Para
desenvolvimentos futuros é esperado encontrar uma forma de
detectar e alertar aos pais situaces como a hipoxemia, engasgo
e vOmito, e de solucionar os problemas ja discutidos
anteriormente. Além disso, o desenvolvimento do aplicativo
em outra plataforma que permita mais possibilidades de
inovacdo para o protétipo.

5 CONCLUSOES

A construcdo do projeto forneceu a possibilidade ampliar e
desenvolver novas habilidades com a programacdo e a
construcdo de aplicativos. De fato, o trabalho tem sido de
grande enriquecimento ao conhecimento dos alunos
envolvidos, pois, a partir dele foi possivel perceber quais
sensores sao ideais, ou ndo, para os objetivos em questdo. Além
disso, permitiu a exploragdo de novas ideias para a substitui¢do
dos equipamentos, com a finalidade de aprimorar cada vez mais
0 projeto. Mantendo acima de tudo o0 menor custo possivel, para
que mais pessoas possam ter acesso.

E importante destacar que o prot6tipo ndo propde a substitui¢io
dos cuidados diretos dos pais. A interacdo familiar €
fundamental na vida de uma crianca. Em sua concluséo
pretendemos envia-lo ao conselho de ética do Instituto Federal
de Educacéo Ciéncia e Tecnologia da Bahiapara que 0 mesmo
receba permissdo para ser testado em bebés reais.

. Ll
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Figura 07: Prot6tipo em estagio final

Realizar a deteccdo de uma convulsdo pode salvar vidas logo,
a meta para uma segunda versdo do prototipo é incluir esta
funcionalidade com sucesso.

E esperado que todos os problemas sejam solucionados até a
apresentacdo na Mostra Nacional de Robética 2017 e
pretendemos apresentar uma versdo melhorada para a
FEBRACE 2018.
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BIONIC HAND
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Vancleide Jordao?
vanjordao@gmail.com

1COLEGIO APOIO
Recife — PE

Categoria: ARTIGO BASICO / MULTIMIDIA

Resumo: Vivemos hoje em todo o Brasil e no Recife uma
“época” em que estamos tendo muitos acidentes de transito, € a
maioria deles (aproximadamente 76,6%) envolvem motos. A
partir desse caso, utilizando o método da engenharia, que é o
método que utiliza a robdtica para resolver problemas,
pensamos em desenvolver uma protese para ajudar as pessoas
que perdem 0 membro ou 0 movimento da mao, usando LEGO.
A nossa area da MNR é Inovacdo, prototipo e invencdo, que é
a area que é centrada na temética da rob6tica que caracterizam
0 desenvolvimento de robds ou prototipos. Nossa principal
proposta é desenvolver uma prétese robotica que ajude as
pessoas que sofreram perda do membro ou movimento da méo,
“concentrando nossa aten¢do” principalmente nas pessoas que
ficam incapacitadas de continuar trabalhando com
consequéncia desses acidentes. Esperamos que a ideia
“funcione” e que ajude essas pessoas a terem uma vida mais
normal.

Palavras Chaves: acidente, moto, robética, protese.

Abstract: Today we live in Brazil and Recife in an "era" where
we are having many traffic accidents, and most of them
(approximately 76.6%) involve motorcycles. From that case,
using the engineering method, which is the method that uses
robotics to solve problems, we think of developing a prosthesis
to help people who lose limb or hand movement using LEGO.
Our area of MNR is Innovation, prototype and invention, which
is the area that is centered on the thematic of robotics that
characterize the development of robots or prototypes. Our main
proposal is to develop a robotic prosthesis that will help people
who have lost limb or hand movement, "focusing our attention"
mainly on people who are unable to continue working as a
result of these accidents. We hope the idea "works™ and helps
these people to lead a more normal life.

Keywords: Accident, motorcycle, robotics, prosthesis.

1 INTRODUCAO

Durante nossos estudos, percebemos que os indices de
acidentes de transito que envolvem motos tem crescido muito
na cidade do Recife. Isso também porque o nimero de motos
tem crescido muito na cidade. De 2001 & 2011(ou seja, em 10
anos), 0 numero de motos emplacadas cresceu em
aproximadamente 172 mil. Esse nimero, para o Observatério
de Metropoles, séo resultado da opg¢do do transporte individual.
O crescimento desse nimero é a uma das principais causas de
tantos acidentes na cidade. Além disso, o Recife lidera o

. nimero de mortes em acidentes de transito no Brasil, com um

indice de 34,7 mortes por 100 mil habitantes. Em 2013, por
exemplo, 34 mil pessoas ficaram feridas por acidentes de moto
no estado (Pernambuco), mas nem todas ficaram internadas.
Por ano, acidentes de transito custam para o estado o
equivalente a 8 hospitais. Em 2012, R$650 milhdes foram
gastos com feridos e mortos em Pernambuco, dinheiro que com
ele poderiam ter sido construidas 108 Upas (cada UPA custa
mais ou menos R$6 milhdes). Mas o grande problema séo as
consequéncias de tantos acidentes. Estamos “concentrando
nossa aten¢do” principalmente nas pessoas que ficam
incapacitadas de continuar trabalhando com consequéncia
desses acidentes.

2 O TRABALHO PROPOSTO

Nesta sec¢do iremos discutir sobre 0 nosso problema que sdo
certos acidentes de moto no Recife resultando em perda ou
paralisacdo do antebrago e/ou mao, fato que tem tirado muitos
trabalhadores de suas funcdes ocasionando perda para as
empresas e 0 proprio acidentado . Nossa hipoOtese é que a
robdtica pode ajudar nessa situagao.

A partir disso percebemos que geralmente todas as proteses do
mercado sdo de alto custo. Entdo nds tivemos a ideia de fazer
uma prétese com uma simplicidade eficiente, através da
robética, desenvolveremos um robd com 5 motores, que
representariam os “dedos” da protese, 3 sensores de ultrassom,
que quando ele “visse” algo, os motores (dedos) se moveriam
para segurar alguma coisa, por exemplo.

Usamos a plataforma EV3 da Lego, que atualmente é a mais
“moderna”e “atualizada” plataforma da Lego. A EV3 contém 4
motores porém usaremos 5 motores no nosso robd, como ja foi
dito.

3 MATERIAIS E METODOS

Durante o0 ano de 2017 nés pesquisamos sobre acidentes de
diversas maneiras, e descobrimos que acidentes que envolvem
motos sao a maior parte de perda de membro ou perda de
movimento do mesmo. Por isso, escolhemos esse problema
para tentar resolvé-lo utilizando o método da engenharia que
constitui em solucionar um problema usando robética.

No nosso ambiente de trabalho com nossa orientadora, fizemos
varias pesquisas sobre acidentes de transito, especificamente
sobre acidentes que envolvem motos, como ja foi mencionado.
Também nesse ambiente, desenvolvemos o protétipo do rob6,
e 0 testaremos no mesmo local. A avaliagdo dele sera feita por
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nos e por nossa orientadora, junto com nossos colegas. O
apresentaremos em nossa mostra cientifica do colégio e na
prépria MNR.

063 | Pagina

4 RESULTADOS E DISCUSSAO

Nossa conclusdo sobre 0 nosso trabalho é que ele ajude muitas
vidas, nos apresentaremos o bionic hand na MNR e na mostra
cientifica da nossa escola, onde apresentamos todos o0s
trabalhos que construimos durante o ano inteiro. Com a
robdtica aprendemos a dividir coisas, trabalhar em equipe ,
temos mais aprendizagem e experiéncia, por esse motivos eu
acho que fazer robética ndo é apenas fazer roboética e sim ter
aprendizados e respeito para a vida com o outro.

5 CONCLUSOES

A partir desse projeto, podemos concluir que essa problematica
que estamos trazendo é muito importante, pois ela ira diminuir
o sofrimento de milhares de pessoas e ird fazer elas terem
beneficios e poder viver uma vida mais normal. Nds queremos
muito que a nossa protese seja “aderida pela sociedade” para
que ela possa melhorar qualidade de vida dessas pessoas.

Achamos que desenvolvendo esse trabalho, podemos aprender
diversas coisas; aumentar o nosso conhecimento sobre robética,
tanto na montagem do robd quanto na programacao. Além de
vermos novamente o quanto o trabalho em equipe é importante,
pois em equipe podemos trabalhar muito melhor, juntando
nossas qualidades. “Trabalhar em equipe é juntar os esfor¢os de
todos os membros da equipe para alcancar um objetivo, cada
um desempenhando uma fung@o”. Aprendemos e ainda estamos
aprendendo muito desenvolvendo esse trabalho.
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se disponivel em: www.mnr.org.br/mostravirtual.
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BOLA AUTOMATICA

Davi da Cunha Andrade de Souza (5° ano do Ensino Fundamental)?!, Guilherme Berenguer de Lacerda
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Veronica da Silva Melo!
meloveronica@gmail.com

LCOLEGIO EMINENTE
Recife — PE

Categoria: ARTIGO BASICO

Resumo: O Bola Automaética tem como proposta terminar com
0 tempo excessivo que os gandulas levam para quando a bola
sai de campo, jogar uma nova. Minha ideia seria 0 gandula
carregar um botdo pequeno, porém ndo minudsculo, e assim que
a bola saisse, ele apertasse o botdo e a bola entrasse em campo
automaticamente.

Palavras Chaves: Genial, Inovador, Facil de construir, Grande
projeto.

Abstract: The Automatic Ball aims to finish with the excessive
time that the gandulas take to when the ball leaves the field, to
play a new one. My idea would be for the gandula to carry a
small button, but not a tiny one, and as soon as the ball came
out, he pressed the button and the ball went into the field
automatically.

Keywords: Great, Innovative, Easy to build and big project.

1 INTRODUCAO

O Bola moderna,como foi dito antes,é um “guardador de bolas
automatizado”, digamos assim. Os gandulas levam um tempo
excessivo para pegar novas bolas e joga-las no campo. Nossa
idéia era que quando os gandulas apertassem um botdo
(entregado a eles antes do jogo) e a bola saisse do guardador
para 0 campo automaticamente.

2 O TRABALHO PROPOSTO

Pensamos em fazer um botdo,que seria entregue para 0s
gandulas antes de entrar em campo.O guardador seria utilizado
quando alguém jogasse a bola para fora de campo,o gandula
apertaria o seu botdo,e uma bola seria jogada em campo.
Segundo a FIFA,um campo de futebol precisa ter de 90 a 120
m de comprimento e 15 a 19 m de largura.O de volei deve ter
de 329 mde comprimento e de 3 a 6 m de largura.

3 MATERIAIS E METODOS

Nos utilizamos para a construgdo pegas LEGO ,como : bolas,
sensor de toque, motor, NXT, conectores e vigas. Tambhém
usamos materiais de sucata.

4 RESULTADOS E DISCUSSAO

Estamos construindo os resultados.

5 CONCLUSOES

Adoramos esta experiéncia.Esta invencdo foi genial,na nossa
opinido.Este robd foi muito legal de construir!lEstamos em
construgdo.

6 MEDIDAS DE UM CAMPO

Segundo a FIFA,um campo de futebol precisa ter de 90 a 120
m de comprimento e 15 a 19 m de largura.O de volei deve ter
de 3 a9 m de comprimento e de 3 a6 m de largura.

REFERENCIAS BIBLIOGRAFICAS

Né&o disponivel.
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BOMBEAMENTO SOLAR INTELIGENTE PARA IRRIGACAO SUSTENTAVEL
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1ESCOLA TECNICA MUNICIPAL NATALIO SALVADOR ANTUNES
Macaé — RJ

Categoria: ARTIGO BASICO

Resumo: O projeto é relativamente simples e visa, 1 INTRODUC}AO

principalmente, & integracdo e a pesquisa; integracdo entre
alunos, professores e comunidade, e pesquisa em diferentes
campos da ciéncia, tecnologia e agricultura, além de incentivar
a busca por solucdes sustentaveis.

Com o uso do sistema Arduino, programado pelos alunos da
escola, o projeto funcionara basicamente da seguinte forma:
baseado na informacdo sobre auséncia de chuva no local,
fornecida pela estacdo meteoroldgica, a irrigacdo por
gotejamento é acionada; em caso de ocorréncia de chuva, 0
sistema de irrigacdo serd interrompido. A irrigacdo se da por
bombeamento hidraulico gerado por energia solar €, para isso,
utilizara painéis fotovoltaicos.

A gquantidade de agua presente no solo devera ser monitorada
para o bom desenvolvimento do item cultivado; ademais, uma
plantacdo - sem o sistema de irrigacdo - devera ser feita a parte,
para fins de comparacdo do desenvolvimento. O equipamento
citado é de facil aquisicdo e baixa complexidade, o que torna
este projeto executavel. O projeto esta em fase de planejamento,
mas, como a escola fica em uma zona rural, ainda estamos nos
tramites da documentacdo na Secretaria de Agricultura da
cidade, a fim de conseguir um terreno para a execu¢do. Com o
apoio e esforco continuo das partes envolvidas, decerto sera
possivel executar e, com isso, beneficiar a todos.

O projeto visa uma parceria entre a Escola Técnica Municipal
Natalio Salvador Antunes e o curso de Engenharia da UFRJ -
Campus Macaé para, juntos, implantarem, um projeto piloto de
irrigacdo inteligente movido a energia solar, objetivando criar
um sistema que, de forma inteligente e programavel, faca o
trabalho de irrigagdo de uma plantagdo, quantificando e
monitorando a necessidade de &gua e energia do cultivo.

O projeto visa uma parceria entre a Escola Técnica Municipal
Natalio Salvador Antunes e o curso de Engenharia da UFRJ -
Campus Macaé, para juntos implantarem, na mencionada
escola técnica, um projeto piloto de irrigacdo inteligente
movido a energia solar.

2 MOTIVACAO

Incentivar o trabalho de pesquisa por solucfes sustentaveis é
primordial atualmente, seja no ensino técnico ou superior. Unir
alunos de escola técnica e universidade nesse trabalho
estabelece uma conexdo em prol desse objetivo. Os alunos de
ambas instituices trabalhariam juntos na pesquisa,
implantacdo e monitoramento do sistema proposto.

3 OBJETIVOS

* Criar um sistema que, de forma inteligente, programavel, faga
o trabalho de irrigacdo de uma plantacéo;

* Quantificar as necessidades de agua e energia do cultivo;

* Confirmar se estas sdo atendidas pelo sistema -
dimensionamento do sistema;

» Aferir os dados medidos da estagdo meteorologica e sua
comunicagdo com o sistema;

* Monitorar o comportamento do sistema devido a sazonalidade
(ao longo do ano);

* Incentivar o uso do sistema na comunidade agricola onde a
escola estd inserida;
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obtiveram em seus respectivos cursos;

066 | Pagina

* Despertar o interesse por institui¢des, como o “Desafio Solar”
do Greenpeace;

4 PROJECOES

» Participagdo de professores: Orientacao dos alunos,
coordenacdo do projeto (em parceria com a UFRJ);

* Funcionarios, pais de alunos: o Envolvimento em diversas
etapas do projeto, especialmente no monitoramento do cultivo
irrigado;

* Alunos da UFRIJ: Participacdo ativa no desenvolvimento do ]
projeto, sera selecionado uma equipe responsével de até 5 3. Presséo atmosférica

alunos. 4. Vento (intensidade e direcio)

5 OPROJETO 5. Chuva (pluvidémetro)
O sistema de irrigacéo inteligente engloba:

» Estagdo meteoroldgica de pequeno porte

* Painéis fotovoltaicos gerando energia sustentavel ao sistema

» Bombeamento hidraulico por energia solar

* [rrigag@o gotejamento

* Monitoramento de infiltragdo de dgua no solo

* Uso do sistema Arduino, programado pelos alunos da escola
técnica

. . , . . Impressdo artistica de uma pagina da internet exclusiva para
O Sistema funcionara basicamente da seguinte forma: descarregar online os dados medidos da estacio meteoroldgica.

Baseado na informacdo sobre auséncia de chuva no local,

H ~ 7 - - - ~ ”~ p—
fornecida pela estacdo meteoroldgica, a irrigacdo por % // &
gotejamento é acionada. Em caso de ocorréncia de chuva sera e / 4 el e
interrompida. A irrigacdo se da por bombeamento hidraulico Hidrologia Aplicada - MCG363

gerado por energia solar, e para isso utilizara painéis
fotovoltaicos.

Método de Panmen-Montiath Evapotranspiragio em Macaé/R)

%00 1
DAOSAR, -Gy U, -6, BT

A guantidade de agua presente no solo devera ser monitorada Avrle0n,)
para o bom desenvolvimento do item cultivado, assim como o
desenvolvimento do mesmo, e uma plantagdo sem o sistema de
irrigacdo deverd ser feita a parte, para fins de comparacgdo do

desenvolvimento. . . . Lo
Aplicacdo dos métodos obtidos em disciplinas do curso de

Engenharia para 0 monitoramento do sistema a partir dos dados

51 A ESTACAO METEOROLOGICA obtidos.

Equipamento basico:
R 5.2 A ENERGIA PARA O SISTEMA

¢ AnemoOmetro

* Pluvidmetro

* Arduino Aquisi¢@o e Transmissdo

* Outros sensores

Parametros a serem medidos:

1. Temperatura

2. Umidade

Painéis fotovoltaicos serdo utilizados para fornecer a energia
\ para bomba que impulsiona a &gua para a irrigacdo por
NS gotejamento.
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& web ou, até mesmo, em um aplicativo para celular.
\ \>§\\ —

A Instalacdo é simplificada, reduz uso de baterias, pois a
acumulagdo de energia se da em dgua bombeada.

5.3 A IRRIGACAO

Sistema do bombeamento com uso de energia solar

1

BOMBA SUBMERSA

Sistema de gotejamento

Aplicagdes do sistema de gotejamento deste projeto:

* Ofertar a demanda de agua necessaria para cultivos agricolas
onde ha baixa disponibilidade de agua e energia;

* Incentivar a implanta¢do em projetos de irrigacdo de frutas e
legumes em pequenas propriedades;

* Trazer beneficios para comunidades agricolas do Norte
Fluminense;

5.4 EQUIPAMENTOS

» Sistema solar composto por 4 painéis fotovoltaicos de 250Wp
e componentes (reducdo do n° de baterias, regularizacdo anual);

* Bomba d’agua submersa e adaptagdo do poco;

* Sistema hidraulico para gotejamento (1 ha); (canos, conexdes,
etc) * Sensores de temperatura, pressdo atmosférica

* Anemdmetro, pluviometro
* Arduinoo aquisi¢do e transmissao
* AnemoOmetro, pluviometro

» Computador integrado ao sistema

6 PROJETO DE TELEMETRIA NA
IRRIGACAO

Recolhimento dos parametros meteoroldgicos ( temperatura,
umidade do ar, velocidade e dire¢do do vento, umidade do solo,
chuva, etc ) através de um arduino, enviando via SMS a um
servidor, que vai processar as informacdes e apresenta-las em
forma de graficos, além de disponibiliza-las em uma pagina da

Com as informagBes anteriores, o aplicativo calcula
internamente a evapotranspiragdo do cultivo através do método
PENMAN-Monteith e faz o balanco hidrico com os dados de
chuva, estimando, assim, a necessidade hidrica do cultivo.

O aplicativo indica para o Agricultor o tempo que a bomba solar
deve permanecer ligada fornecendo agua para irrigacdo, de
acordo com a necessidade didria do cultivo. O agricultor pode,
também, programar manualmente, ou de forma automatica,
através do aplicativo, a hora de ligar e desligar do sistema,
evitando, assim, 0 excesso de agua no solo.

Em caso de chuvas mais intensas, o sensor de umidade detecta
0 excesso de agua no solo e, autonomamente, o arduino impede
o ligamento do sistema de irrigac&o.

7 PARTICIPA(;AO DOS ALUNOS
» Alunos envolvidos com a robética:

* Desenvolvimento da estacdo meteorologica com
Arduino (sensores, montagem, construcdo fisica,
aspectos teoricos e bibliograficos);

* Montagem do sistema de bombeamento solar;

* Integracdo dos dados medidos na estagdo e o sistema
de bombeamento/irrigagéo.

* Alunos em geral:
* Montar o sistema de irrigacdo, plantio;
* Monitoramento do sistema, colheita;

* Divulgag¢ao do projeto, pesquisa cientifica etc.

8 PROJETO DE EXTENSAO

Visto como um projeto de extensdo, ainda pode ter as seguintes
aplicagdes:

¢ Visitas de alunos de outras escolas do ensino médio,
fundamental,

* Cursos de pequena duragdo;
* Interagdo com a comunidade local;
« Site de utilidade publica com os dados medidos;

« Integragdo com projetos de geragdo de energia solar, eblica,
aquecimento solar e irrigagéo.

9 CONCLUSAO

O projeto é relativamente simples, visa principalmente
integracdo e pesquisa. Integracdo entre alunos, professores,
comunidade. Pesquisa em diferentes campos da ciéncia,
tecnologia e agricultura. Incentiva a busca por solucbes
sustentaveis. Comegamos a dar 0s primeiros passos buscando
autorizacdo de concessao da area pertencente a Subsecretaria
de Agricultura, que nos tem dado todo o apoio para o
desenvolvimento do Projeto.

O equipamento citado é de fécil aquisicdo e baixa
complexidade, o que torna este projeto passivel de execugéo.
Com o apoio e esforco continuo das partes envolvidas, por certo
sera possivel executar e com isso beneficiar a todos.

REFERENCIAS BIBLIOGRAFICAS

Né&o disponivel.
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CASA INTELIGENTE

Gabriel Rodrigues de Melo (2° ano do Ensino Médio)!, Ludmila Sousa Leal (2° ano do Ensino Médio)?,
Marcos Rafael dos Santos Costa (2° ano do Ensino Médio)!, Maria Fernanda Fernandes de Oliveira (2°
ano do Ensino Médio)!

Antonio Jose de Oliveira Neto?!
danthon42@yahoo.fr

1CED 01 DO CRUZEIRO
Brasilia — DF

Cate(.;oria: ARTIGO BASICO

Resumo: O objetivo principal deste Projeto é através do 2  MATERIAL MULTIMIDIA IMAGEM
prototipo de uma casa inteligente dinamizar as atividades do dia

a dia ,tao bem como, nortear os procedimentos de
seguranga,visando a economia de energia, 4gua para reduzir
custos financeiros. O seu funcionamento é advindo de placas de
computadores que o torna bastante inteligente com a utlizacéo
de servos-motores dentre outros.

CRA INTELiGEvy

Palavras Chaves: Robotica-,Casa-,Inteligente-Projeto.

Abstract: The main objective of this Project is through the
prototype of an intelligent house to streamline day-to-day
activities, as well as guiding safety procedures, aiming at
saving energy, water to reduce financial costs. Its functioning
comes from computer boards that makes it quite intelligent with
the use of servo motors among others.

Keywords: Robotics, House, Inteligence,Project.

1 INTRODUCAO

A casa Inteligente € composta por partes mecanicas
automaticas e controladas por circuitos integrados, sistemas
mecanicos  motorizados  (servo  motor),  controlados
automaticamente por celular via Bluetooth e Infra-Vermelho,
através de sensores de movimento e alarme. Em seu exterior o
protétipo possui uma horta com irrigacdo automatizada
controlada pelo Arduino. A cada dia podemos destacar que
mais e mais o0s rébos estdo sendo utilizados para as atividades
cotidianas e ocupando espa¢o em nossa Sociedade.Esse projeto
poderd ser empregado futuramente em muitas fabricas,
inddstrias,residéncias,escolas,etc... tem obtido de um modo
geral, éxito em questBes levantadas sobre a reducgdo de custos,
aumento de produtividade ,visando principalmente ,a economia
de recursos naturais,introduzindo um novo conceito em
sustentabilidade. O projeto em questdo foi desenvolvido com
os alunos do Curso Técnico em Informatica do CED 01 do
Cruzeiro situado em Brasilia-DF, pois é um projeto dos alunos
nas aulas do Clube de Robdtica que tem trazido bons frutos para
a Instituicdo de Ensino.

A metodologia utilizada no projeto e em nossa Escola foi o
incentivo & pesquisa cientifica com o envolvimento dos alunos
e sua motivagdo. O objetivo basico deste projeto em questdo é
demonstrar como a Robética pode automatizar processos
dinamicos e colaborar para a sustentabilidade em nosso planeta.
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VIDEO

https://youtu.be/ilJJBHyXLnQ (poderd ser assistido neste
enderec¢o)

3 TRABALHO PROPOSTO

A Robotica como ministrada em nossa Escola e presente na
Grade Curricular do CursoTécnico em Informatica vem com os
subsidios tedricos despertar o interesse de nosso aluno no que
diz respeito a construcdo de prot6tipos idealizados por eles.H&
muito tempo esta Disciplina tem fascinado gerag6es.,de
abrangente utilizacdo,seja em fabricas primordialmente,
visando o aumento de produtividade,como também, a reducéao
expressiva de custos.Os alunos foram parte integrante deste
processo de ensino-aprendizagem com a elaboragéo,sugestdo e
construcdo do Projeto.Com isso, verificamos as potencialidades
presentes na Escola Publica de qualidade e nos investimentos
sociais dos quais nos propusemos a realizar enquanto
Instituicao Pudblica.Este é o diferencial de nossa Instuicdo de
Ensino,como uma Escola Tecnica integrada ao Ensino Médio
que produz e cujo objetivo é formar profissionais de excelencia.

4 MATERIAIS E METODOS

Os testes foram conduzidos pelos participantes do grupo com a
orientacdo do professor responsavel. Os seguintes materiais
foram utilizados na elaboaracdo do projeto:

e |sopor

e Cartolina

o Papel

o Fitas

¢ Cola

e Servos Motores
¢ Arduino

e Protoboard

e Jumpers

¢ Modulo Bluetooth
o Leds

o Cabos

e Arames

\\\

o Tubos de Caneta(passagem de fios)
o Controle Remoto (Celular)

e PC

o Software(Windows 7)

5 RESULTADOS E DISCUSSAO

O Projeto foi desenvolvido nas aulas do Clube de Robdtica —
Quimica dos Materiais na Robotica pelo periodo de 1 Semestre
com orientacbes tedricas e praticas, onde os alunos
participantes puderam colocar suas ideias e implementar este
Projeto com sucesso,tendo sido apresentado em diversas
atividades realizadas em nossa Instituicao e no IFBDF.

6 CONCLUSOES

Podemos concluir que o trabalho alcangcou resultados
esperados,como elemento motivador de nossos alunos, criando
ambiente propicio para a inicia¢do cientifica destes .A misséo a
qual nos propusemos foi alcangada com éxito.

REFERENCIAS BIBLIOGRAFICAS
Guia de Robhoética — OBR-2016

Arduino Robotics-Technology in Action -
WARREN,JohnDavid e outros.Ed.Technology in
Action — 2011

Mataric,Maja J. — Introducdo 4 Robdtica -2014-Ed.UNESP

Zilli, Silvana do Rocio. "A roboética educacional no ensino
fundamental: perspectivas e pratica." (2004). Arduino e
Cia— Controlando um servo motor utilizando Android e
Bluetooth.

http://www.arduinoecia.com.br/2014/01/controlando-um
servomotor-utilizando.html?m=1 . Acessado em (03-
2017).
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CLEANING SUPPORT

Lucas Albuquerque (9° ano do Ensino Fundamental)?, Luiz Eduardo Schmalz (9° ano do Ensino
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Fundamental)!

Vancleide Jordao?
vanjordao@gmail.com

LCOLEGIO APOIO
Recife — PE

Categoria: ARTIGO BASICO / MULTIMIDIA

Resumo: Desenvolvermos nosso trabalho a partir do método
da engenharia onde identificamos um problema, e depois
construimos um protétipo para resolvé-lo. O problema
explorado pelo nosso grupo foi a coleta de lixo precéria na
cidade do Recife, onde nem todas pessoas sdo atendidas por
esse sistema. Nossa proposta é construir um robd que coletara
lixo durante a madrugada nas ruas, ele serd programado para
fazer cada passo desde de andar e coletar o lixo até entrega-lo
no deposito mais perto. Nosso rob6 esta dentro do tema
“ciéncia, vida e ambiente”, devido a nosso problema.

Palavras Chaves: Lixo, Coleta e Limpeza.

Abstract: We develop our work from the engineering method
where we identify a problem, and then we build a prototype to
solve it. The problem explored by our group was the precarious
garbage collection in the city of Recife, where not all people
are served by this system. Our proposal is to build a robot that
will collect garbage during the night on the streets, it will be
programmed to do every step from walking and collect the
garbage until delivering it in the nearest depot. Our robot is on
the theme "science, life and environment™ due to our problem.

Keywords: Trash, Collect and Cleaning.

1 INTRODUCAO

De acordo com a prefeitura municipal do Recife, boa parte da
populacao recifense é atingida pelo programa de coleta de lixo
municipal, mas vemos que isso ndo é eficiente pois percebemos
0 acimulo de lixo em galerias, em canais e etc, e isso pode
causar alagamentos, que por sua vez pode causar doencas
variadas, como leptospirose.

http://blogdowilsonpessoa.blogspot.com.br/2013/05/recife-
alagado.html

Para comegarmos nosso projeto, nds pensamos em algumas
hipoteses, tais como: Quais as consequéncias do lixo para a

comunidade recifense? Como a coleta de lixo é feita?
Funciona? e etc.

Ja existem outros projetos como o nosso, como a Volvo, ela
esta desenvolvendo, um caminhio de lixo “Roboético” mas seria
muito caro e muitas cidades ndo iriam ter condi¢des de ter o
mesmo. Ja nés, pretendemos fazer com que 0 nosso robd seja
de f4cil acesso e eficiente.

Acreditamos que nosso rob6 seja necessario para a
comunidade, pois serd uma forma mais simples e bastante (til
para o recolhimento de lixo de maneira eficiente.

Nosso robd esta dentre o tema “ ciéncia, vida e ambiente “, pois
esta relacionado a coleta de lixo que esta entre 0 meio ambiente
e em consequéncia disso ird fazer com que a salide das pessoas
melhore.

2 O TRABALHO PROPOSTO

Nesta secdo iremos desenvolver os principais pontos do nosso
trabalho que tratara do problema do acimulo de lixo em nossa
cidade que por sua vez vem causando diversas doencas,
produzindo mau cheiro, atraindo varias pragas como ratos,
baratas e escorpiBes para as moradias da populagéo.

Para desenvolvermos nosso trabalho, nos baseamos na seguinte
hipotese: “Sera que o servigo de recolhimento de lixo recifense
é capaz de atender toda popula¢do? Se sim, consegue atender
bem?”.

Parecido ao nosso projeto, existe uma proposta da empresa
Volvo onde o recolhimento seria totalmente com robds, mas o
nosso robd se mostra mais eficaz, por causa da sua
simplicidade, e de ser um robd de facil acesso.

Para desenvolvermos nosso robd, utilizamos a plataforma NXT
da empresa Lego, que é como uma mente robotica que recebe
comandos a partir de um programa no computador. Iremos usar
também 3 motores, 2 sensores de visdo. Vai funcionar da
seguinte forma, o rob0 ir4 usar 2 motores para andar, os 2
sensores de visdo serdo utilizados para seguir uma linha, e 0
altimo motor movera a garra que ird recolher o lixo e colocé lo
no depdsito em cima do rob0.

3 MATERIAIS E METODOS

Para desenvolvermos nosso trabalho utilizamos o método da
engenharia, no qual propomos um problemas e construimos um
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Para nos apropriarmos mais do nosso tema nés fizemos muitas
pesquisas em diversos sites inclusive em sites da prefeitura do
Recife. Nas nossas aulas semanais estamos desenvolvendo um
prototipo para resolver os problemas encontrados nas
pesquisas. Para testarmos nosso trabalho nds o testamos no
laboratdrio de robética onde trabalhamos semanalmente.

Nosso projeto esta sendo avaliada pela nossa orientadora, pelos
membros do grupo e pelos nossos colegas. Iremos apresentar
nosso trabalho na MNR em Curitiba e na mostra cientifica do
nosso colégio.

4 CONCLUSOES

Nossa proposta é deixar o sistema de coleta de lixo de nossa
cidade mais eficaz, por isso criamos nosso robd. Nosso robd é
bem compacto, eficiente, Util e etc. O principal ponto fraco é
que nosso robd ndo esté substituindo o sistema de coleta de lixo
atual e sim complementando-o, j& que ndo realiza seu devido
trabalho. No futuro pretendemos fazer com que nosso rob0 seja
devidamente aplicado na nossa cidade com o objetivo de acabar
de uma vez por todas com aos problemas com o lixo.

Fazendo esse rob6 nés adquirimos muitos aprendizados, sobre
nossa cidade e a dificuldade que ela passa com acumulo de lixo.

REFERENCIAS BIBLIOGRAFICAS

http://wwwz2.recife.pe.gov.br/pagina/infraestrutura - acessado
em 6 de marco de 2017.

https://www.tecmundo.com.br/robotica/86750-roboslixeiros-
volvo-criar-automatos-ajudam-coletalixo.htm -
acessado no dia 13 de marco de 2017.

Observacdo: O material multimidia deste trabalho encontra-
se disponivel em: www.mnr.org.br/mostravirtual.
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CMTR - CONTROLE E MONITORAMENTO EM TEMPO REAL
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TINSTITUTO FEDERAL DE EDUCACAO CIENCIA E TECNOLOGIA DA BAHIA - CAMPUS JEQUIE
Jequié — BA

Categoria: ARTIGO BASICO / MULTIMIDIA

Resumo: O projeto consiste no desenvolvimento de um sistema
auxiliar de controle de equipamentos e monitoramento de
varidveis externas. A ideia principal consiste na criacdo de uma
central onde serdo acoplados atuadores, que irdo controlar os
equipamentos, e sensores, que irdo retornar o valor das
varidveis externas. Para tanto utiliza-se a plataforma Arduino,
que ficara na central, onde serdo acoplados todos 0s sensores e
atuadores. A central também tera a possibilidade de se conectar
a celulares, sendo que um aplicativo ira funcionar com interface
usuario maquina, possibilitando ao usuario uma maior
portabilidade e facilidade de comunicagdo com o protétipo. O
projeto que se encaixa perfeitamente na categoria de automacéo
residencial tem como principal diferencial a ideia das SACMs
(Sistemas Auténomos de Controle e Monitoramento). Esses séo
extensfes que serdo conectadas a central, e fardo o papel de
controlador de determinados equipamentos a partir de valores
lidos pelos sensores. Logo o usudrio poderd automatizar o
trabalho de ligar ou desligar seu ar condicionado em funcéo da
temperatura do local, por exemplo. As SACMs ndo visam
apenas automatizar tarefas que o usuario do protétipo poderia
fazer, mas também diminuir o consumo elétrico do local onde
foi instalado.

Palavras Chaves: Automacgdo. Praticidade. Sistema de
Controle. Consumo Elétrico.

Abstract: The project consists of the development of an
auxiliary system to control equipment and monitor external
variables. The main idea is to create a central unit where
actuators will be coupled, which will control the equipment,
and sensors, which will return the value of the external
variables. For this, the Arduino platform is used, which will be
in the central one, where all the sensors and actuators will be
coupled. The central will also have the possibility to connect to
mobile phones, and an application will work with the user
interface machine, allowing the user greater portability and
ease of communication with the prototype. The project that fits
perfectly in the category of residential automation has as main
differential the idea of the SACMs (Autonomous Systems of
Control and Monitoring). These are extensions that will be
connected to the central, and will play the role of controller of
certain equipment from values read by the sensors. Soon the
user will be able to automate the work of turning on or off your
air conditioning depending on the temperature of the place, for
example. The SACMs are not only aimed at automating tasks
that the prototype user could do, but also reducing the
_ electrical consumption of the place where it was installed.

Keywords: Automation. Practicality. Control system. Electrical
Consumption.

1 INTRODUCAO

A crescente necessidade de ferramentas préticas e tecnoldgicas
nos dias de hoje s6 vem aumentando, e devido a elevadas
temperaturas climaticas o ar condicionado se tornou um
aparelho necessario e funda/mental para que além de conforto,
tenhamos bem estar (Darja K. Braga, 2014). Implicando
diretamente na necessidade de fazer algo novo dentro desse
cenario, buscamos entdo implementar um sistema que permita
realizar comandos que possibilitam o controle do equipamento
em funcdo de variaveis compostas. A partir das analises feitas
durante o desenvolvimento desse prototipo, notou-se que
poderiamos ter um aproveitamento maior do protétipo,
fazendo-o atuar em outras situacGes e equipamentos.

Segundo cita Luiza Dalmazo, em sua publicagdo na revista
Exame, foi constatado em projetos nos Estados Unidos que, em
posse de informagdes detalhadas sobre o funcionamento dos
equipamentos de sua residéncia, pode-se reduzir em 10% o
consumo elétrico. Logo se torna clara a facil aplicacdo do
projeto, que ja fornecia tais informagdes para decidir como o ar
deveria ser controlado. Tal protétipo pode se caracterizar como
um sistema de controle. Segundo Nise (2011), um sistema de
controle pode ser definido como “subsistemas e processos (ou
plantas) construidos com o objetivo de se obter uma saida
desejada com um desempenho desejado, dada uma entrada
especificada”. As variaveis compostas obtidas dos sensores
funcionam como as entradas enquanto os atuadores (que
controlardo os equipamentos) tem o papel da saida. O projeto
“Sistema De Controle Para Equipamentos Elétricos
Domésticos” (JUNIOR, RABELO e CARDOSO, 2011),
propds o controle de equipamentos elétricos através de um
computador. Analisando-o foi possivel perceber a falta de
informagdes dadas ao usuario quanto ao estado do local de
funcionamento dos equipamentos. Tais informacGes, como ja
foi visto, facilitariam ao usuério a tomada de decisdo quanto a
decisdo que ird tomar (ligar ou desligar determinado aparelho).
Na UFRN, em 2009, o projeto “Desenvolvimento e
Implementacdo de um Sistema de Supervisdo e Controle
Residencial” foi proposto por Danise Suzy da Silva. Ela
implementou um sistema em plataforma web que proporciona
0 acionamento de equipamentos e também a leitura de sensores.
Fazendo o uso do controlador CLP, notouse uma montagem
extremamente invasiva e encapsulada, logo a manipulagéo e
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movimentagdo do hardware € dificil. Levando em conta as
analises feitas pode-se levantar ideias que compuseram a
idealizacdo do projeto CMTR, que tera uma central que
recebera as informacBes dos sensores e ird controlar 0s
atuadores. A ideia pressupde implementar uma central mével
que se conectara ao celular via bluetooth, o que vai possibilitar
ao usudrio obter informagdes da central mais facilmente. Os
sensores e atuadores serdo ligados a central via fiagdo ou radio
transmissao.

Além do controle direto dos equipamentos a atuagdo autdnoma
do Arduino no controle dos equipamentos sera implementado,
permitindo a programag&o de determinada agdo em funcéo de
leituras especificas. Essa configuragdo autbnoma trara mais
facilidade e eficiéncia. Por fim, a implementacdo do projeto
também visa atender demandas especificas, ou seja, a depender
da situacdo/espaco que o usuario ira exibir determinada
funcionalidade (SACMs, Sistemas de Controle e
Monitoramento) serd acoplada ao protdtipo inicial. Tal
funcionalidade seguira um padrdo de saida e entrada de
informacgdo, para que a central ndo necessite de nenhuma
alteracdo para acopla-la. Dois prototipos estdo sendo
implementados para demonstrar a versatilidade do projeto em
diferentes situagdes.

O primeiro prototipo consiste num controlador de
arcondicionado do qual verificara as varidveis presentes para,
assim, permanecer, ou ndo, ativo. O segundo protétipo consiste
numa chocadeira inteligente, que fard o monitoramento dos
ovos em tempo real e entregard os dados diretamente a um
dispositivo movel.

2 O TRABALHO PROPOSTO

Nesse projeto usaremos como hipotese possibilitar ao usuario
veificar em tempo real variaveis naturais (como temperatura
ambiente, e umidade relativa do ar) e controlar equipamentos
(eletricos ou mecanicos). A partir dessa hipotese iniciou-se a
busca pelo meio mais facil de promover tais facilidades ao
usuario, a paritr de tal busca percebeu-se que o arduino era
ferramenta que melhor poderia proporcionar tais recursos.

Para concretizar tal ideia foi, inicialmente, pensada a interface
usuario/maquina, de forma a facilitar ao usuario utilizar
sensores e atudores sem necessitar conhecimento previo e
eletronica. Tal interface sera composta de um software, movel
ou ndo,(Figura 1) ou um hardware de interface e de uma central
onde serdo ligados os sensores e atuadores.

O hardware de interface foi implementado para satisfazer aos
usuarios que ndo utilizam dispositivos como celular e notebook
e querem utilizar o projeto. Ou ainda, para empresas que
desejam utilizar de tal projeto e ndo querem obter um desses
dispositivos.

A central serd composta de uma placa arduino junto a uma
bateria recarregavel e um modulo para conec¢do wireless da
central com outros disposivos (como celular, notebook ou o
hardware de interface). Inicialmente utilizou-se uma
comunicagdo bluetooth, mas testes com modulos wifi ja
comecaram.

2.1 Extensdes SACMs (Sistemas
automatizados de controle e
monitoramento)

O projeto também possibilita a extensdo da sua funcdo inicial
para sua utilizacdo em casos especificos, 0s SACMs. Esses
serdo sistemas hard-software construidos levando em
consideracdo as necessidades do usuério. Porém também teram
a matriz comum do projeto: monitorar variaveis e controlar
atuadores em tempo real.

Montou-se 2 prot6tipos para exemplificar SACMs. 1: Sistema
de controle e monitoramento para condicionadores de ar
automatizado; 2: Sistema automatizado de controle e
monitoramento para chocadeiras.

2.1.1 Sistema automatizado de controle e
monitoramento para condicionadores de ar

No sistema 1 (ar-condicionado automatizado), usaremos como
hipétese ultilizar condicionais que permitem execultar
comandos de acordo as variaveis. As variaveis ultilizadas séo
as de temperatura (T), ruido (R) e movimento (M), sendo como
condicional o ligar e desligar do ar condicionado (Conforme a
Tabela 1). Nesse plugin especifico pode-se perceber a ideia
geral do projeto levando em conta 0 monitoramento das
variaveis externas (T, R, M) e o controle de atuadores (o rele
que ird ligar o ar condicionado).

T M R COMANDO
0 0 0 OFF
0 1 0 OFF
0 0 1 OFF
0 1 1 OFF
1 0 0 OFF

1 1 0 ON

1 0 1 ON

1 1 1 ON

A variavel no estado 0 (Na tabela 1), indica que ndo contem
naquele ambiente aquela variavel, e no estado 1 indica que
contem. Esses numeros vdo implicar no que deve ser feito com
o ar condicionado, assim ligando-o e o desligando. Essas
condicionas e com seus comandos V8o ser executadas a partir
de um determinado tempo (progamado pelo usuario). Exemplo:
Quando a variavel M (movimento) estiver em 1 e passar para 0
desligue o ar condicionado ap6s 5 minutos, ndo contendo nesse
tempo nenhuma alteracdo de M.

Se durante nesse espago de tempo (progamado pelo usuario) a
variavel mudar de estado, ird anular o comando proposto pela
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condicional. Exemplo: Uma pessoa que esta em uma
determinada sala , com o ar condicionado ligado (Com as
variaveis T, M, R no estado 1) deixa a sala e por descuido o ar
permanece ligado. E em 4 minutos depois ele volta a0 mesmo
ambiente (Sendo 5 minutos o tempo para executar 0 comando).
No momento em que a pessoa deixa a sala as variaveis de
movimento e ruido vdo para o estado O, ligando assim o
comando que faria o ar desligar, mas como a pessoa ndo
excedeu o tempo limite esse comando se anula.

O liga/desliga do ar condicionado serd feito atraves de um
hardware atuador que utiliza infravermelho para controlar o
equipamento de uma forma ndo invasiva e segura.

Para a implementacdo dese SACM foram utilizados os
seguintes sensores e atuadores: Temperatura e Umidade
(DHT11) Sensor de Movimento (PIR BISS0001), Sensor de
Ruido (LM393), um receptor e um emissor InfraVermelho.

Para a interacdo do usuario com o sistema foi utilizado um
hardware de Interface (ver Topico O Trabalho Proposto), para
demonstrar como seria sua implementagéo.

2.1.2 Sistema automatizado de controle e
monitoramento para chocadeiras

“A incubagdo artificial de ovos € o processo onde as condi¢des
naturais de incubacéo de ovos sdo simuladas por mecanismos
de controle chamadas incubadoras ou chocadeiras. Uma
chocadeira mantém a temperatura e umidade constantes
necessarias para a eclosdo dos ovos. O equipamento também
faz a virada automatica dos ovos, que na natureza é realizada
naturalmente pelas fémeas. Para a incubacéo bem sucedida de
ovos as condicBes mencionadas anteriormente devem ser
realizados com grande precisdo, onde segundo o manual de uso
manutencdo e reposi- ¢do de chocadeiras da (PREMIUM
ECOLOGICA LTDA, 2004) deve-se observar: Temperatura: O
controle da temperatura de incubagdo é um fator critico para
determinar o sucesso de uma ninhada. A maioria das aves
possui uma temperatura de incubacdo entre 37,5 e 38,0°C,
podendo sofrer variagGes entre + 0,2°C ndo causando nenhum
dano ao processo de incubagdo. Umidade: O controle de
umidade é muito importante para a incubac@o de ovos, pois é
por meio dela que o metabolismo de célcio e o desenvolvimento
do embrido séo regulados adequadamente. O padrdo ideal de
umidade relativa para o periodo de incubacdo da maioria das
aves é de 50 a 60% e no periodo de nascimento (trés Gltimos
dias) é de 65 a 70%. Virada dos ovos: A virada dos ovos deve
ser feita no minimo 3 vezes ao dia, para que o embrido fique na
posicdo adequada e para que o embrido ndo nas¢a grudado na
casca.”( JUNIOR, ILAIM COSTA ; CATTANI, JOAO
PAULO, ). Uma tabela (Tabela 1) foi adicionada & essa
extensdo com o propo6sito de mudar suas variaveis levando em
conta o tipo de ave selecionado.

Tabela 1
Periodo de | Temperatura | Umidade Temperatura | Umidade na
incubagio | de Incubacio |Relativa de eclosio nos | eclosio nos
(dias) ("C) (Termdmetro |trés dltimos | trés altimos
Umido) dias ("C) dias
(Termdmetre
Umido)
Galinka 21 3.1 2804300 118 008320
[Codorna 17 74 CITEII ET 02330
Pavio/Pern |28 76 Boaing i1k 300310
| Avestruz 18742 1.0 H0allh .0 2.0 3 30,0

Nesse sistema, utilizou-se sensores de umidade(DHT11),
__temperatura(LM35) e movimento(PIR), como também uma

resisténcia e um motor de passo. Levando em conta a leitura do
sensor de temperatura sera feito o controle da resistencia
eletrica para que a mesma mantenha uma temperatura ideal na
chocadeira, o0 sensor de movimento sera utilizado para saber
quando o ovo chocar.

3 MATERIAIS E METODOS

O desenvolvimento desse projeto caracterizou-se de trés etapas
principais: a pesquisa de carater comparativo de varios
trabalhos desenovlvidos com objetivos similares ao desse. Com
0 proposito de analisar a eficacia de cada e seus pontos
negativos, utilizando-os como base para a idealizacdo do
prototipo.

Apos tal pesquisa a confeccdo do conjunto hardware/software
do prototipo foi iniciada. Sendo que tal implementacédo
iniciouse com a confeccdo da Central de Controle e do Software
mobile. Os mesmos servirdo de base para o resto do prototipo,
que pretende ser extremamente flexivel quanto as suas
extensdes. Apos a Central e 0 App, o conjunto de atuadores e
monitoradores (sensores) exemplo terdo sua implementacao
iniciada.

Ainda na confecgdo hardware/software, serdo implementados
as extensdes SACMs de exemplo, do ar condicionado e da
chocadeira. Os mesmo terdo sua base de recebimento e envio
de dados totalmente compativeis com 0s receptores e emissores
da central.

Os softwares que estdo sendo desenvolvidos para a
consolidacdo do projeto baseam-se basicamente na
comunicacgdo bluetooth e do uso de um banco de dados para
salvar as informacdes entregues tanto pela central quanto pelo
usuario. Tal software, inicialmente, tem como foco a
plataforma mobile, no entanto, o uso da plataforma web j& esta
sendo discutido pois a mesma ird aumentar a portabilidade do
software.

A terceira e ultima etapa de desenvolvimento do prototipo ira
se caracterizar por um conjunto de testes finais, onde o projeto
serd utilizado numa instituicdo e numa residéncia.

3.1 Central de Controle Arduino UNO

“O Arduino (¢ uma plataforma eletronica de codigo em
hardware e software de modo pratico, nele detecta-se o
ambiente ao receber entrada a partir de sensores). Utiliza-se ele
para maior facilidade de encontrar modulos que se
comuniquem com o artefato de desenvolvimento escolhido, a
linguagem utilizada para a programagdo dos componentes €
sistematizada em C/C++, deixando mais pratico, e de facil
compreendimento.” (G.P., Erika, 2011). O Arduino (Figura 2)
é um bom comeco para iniciacdo de experimentos cientifico,
pois nele é possivel fazer: projetos em que funcionem de forma
autbnoma, as placas podem ser montadas manualmente,
programadas gratuitamente e com uma linguagem fécil para
NOVOS Usuarios.
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3.2 Software Mobile

App Inventor

O MIT App Inventor é um ambiente de programacdo visual
intuitivo que permite a todos - mesmo criangas - criar
aplicativos totalmente funcionais para smartphones e tablets.
Os novos para o MIT App Inventor podem ter um primeiro
aplicativo simples em funcionamento em menos de 30 minutos.
Ainda mais, a ferramenta baseada em blocos permite que
qualquer pessoa programe aplicativos mais complexos e
impactantes em muito menos tempo do que com ambientes de
programacdo mais tradicionais. O projeto MIT App Inventor
busca democratizar o desenvolvimento de software,
capacitando todas as pessoas, especialmente os jovens, para se
transporem de consumidores de tecnologia para se tornarem
criadores. (http://appinventor.mit.edu/explore/about-us.html).

3.3 SACMs
Sensor PIR

Um sensor de movimento (Figura 3) € um dispositivo que
coleta informagdes dentro de sua area de acdo para exercer
algum tipo de acdo proposto, oferecendo-lhe algumas variaveis
e sdo fundamentais em residéncias, inddstrias, escolas. Em que
possui um aparelho tecnolégico para economizar energia, para
garantir o lazer do consumidor e etc. (Louzano, Felipe Anelli,
2010). Nesse trabalho utilizara o sensor PIR BISS0001, capaz
de detectar movimentos de até aproximadamente 8 metros de
distancia e com amplitude de 140°.

Figura 3- Sensor PIR BISS0001

Sensor de Temperatura (LM35)

O LM35 (Figura 4) é um Sensor de Temperatura fabricado pela
National Semicondutor, onde apresenta trés terminais, sendo
dois para alimentagdo (+Vs e GND) e um para saida (Vout); a
tensdo para as fontes de alimentacdo é proporcional &
temperatura em graus Celsius, cujo uma tensdo de 4 a 20Vdc,
ele tem uma saida de 10mV (milivolt). (Rodrigues, Rafael
Frank, 2014).

O LM35 fornece varios tipos de vers6es, mais utilizasse para o
trabalho 0 TO-92, por ser mais barato encontrado no mercado,
e proporcionar a mesma fungéo e qualidade dos demais.

TO-92 Plastico ’
w

Figura 4- Sensor de Temperatura (LM35)

Sensor de Ruido

Utiliza-se para o trabalho o microfone Electret (Figura 5), em
que a sua funcdo consiste na pressdo sonora que incide sobre a
membrana do diafragma (placas metalicas), fazendo estas
vibrar. Essa placa atua como um material dialético. Isso faz
com que o condensador inicie a variar sua capacitancia,

consequentemente causando varia¢Oes de tensdo proporcionais
a oscilagdo da onda de som.

Integrada a um amplificador operacional (OPA 344) que trata
sinal a um valor referencial como forma de facilitar o
reconhecimento no Arduino. A sua estrutura inclui trés
terminais: Vcc = 3,3V; GND; AUD. (Silvina, Rubens José).

Figura 5 - Sensor de Ruido
Sensor de Temperatura e Umidade (DHT11)

O DHT11 (Figura 6) é o sensor capaz de medir tanto a
temperatura do ambiente quanto sua umidade, medindo
temperaturas de 0 a 50 célsius, e umidade na faixa de 20 a 90
%, possuindo uma margem de precisdo de 2 graus para
temperatura, e 5 % para umidade. (ARDUINO & CIA)

Figura 6 - DHT11
Relé/ Relay

O relay (Figura 7) é um componente eletrénico que tem como
funcgdo a alternancia do caminho da corrente elétrica que passa
nele. Existem varios tipos de relays, mais o que se utiliza no
sistema é 0 T37, com 5 terminais. O sistema normalmente pode
ser aberto ou fechado, sendo que os pinos 1 e 2 sdo fechados ou
abertos, 0 pino 3 € um pino comum, 0s pinos 4 e 5 sdo terminais.
(Alves, Aldemir dos Santos, 2014).

—

Figura 7 - Relay

1

4 RESULTADOS E DISCUSSAO

O projeto, cujo ainda est4d em fase de desenvolvimento, tem
como resultado esperado o éxito das propostas discutidas ao
longo do artigo, a implementacdo de um sistema que permita
realizar comandos de controle e informar valores de variaveis
em tempo real.

Uma das dificuldades encontradas durante o processo de
prototipagdo é o desenvolvimento da interface com usuario. A
criacdo da central e do software mobile tem de ser o mais
compativel possivel com a variada gama de sensores e
atuadores, que diferem desde seu numero de coneccgdes até o
codigo para usa-lo.

Para o futuro do projeto planeja-se tornar o custo o mais
minimizado possivel. Para tanto todos os circuitos de envio e
recebimento de dados dos atuadores e dos sensores serdo
completamente desenvolvidos pelos componentes do grupo, o
que permitira utilizar componentes eletricos mais baratos e
retirar componentes inutilizados (como por exemplo o chip de
comunicagdo serial do arduino que ndo é necessario na placa
dos atuadores e dos sensores).
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5 CONCLUSOES

Em vista da analise feita o projeto “CMTR” pretende alcancar
resultados que irdo facilitar e muito o dia a dia do ser humano.
Além de também se tornar uma importante ferramenta na
diminuicao dos gastos eletricos.

O sistema pode ser acoplado em diversas situacoes, , ambientes
fechados e abertos, sendo ele industrial, escolar, publico ou até
mesmo em uma residencia. Esse projeto tem como ponto
positivo, além da praticidade que causara ao usuario, o baixo
custo de montagem e possibilita uma gama de combinacgdes na
execucdo. O arduino e todo o sistema terd o seu suprimento
energetico por meio de energia eletrica, porém, em trabalhos
futuros, podera ser aperfeicoado adicionando a possibilidade
desse suprimento de energia ser excutado por energia solar.
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Resumo: Este artigo apresenta 0s conceitos, métodos,
estratégias e tecnologias empregados na concepgdo e no
desenvolvimento de um rob6 humanoide projetado para
realizar movimentos como caminhar, acenar e balancar a
cabe¢a. Um levantamento do estado da arte deste tipo de robé
representou o ponto de partida nas pesquisa e desenvolvimentos
realizados. A abordagem aplicada também considerou: estudos
da anatomia humana; o desenho técnico de pecas, por meio de
ferramenta CAD (Computer Aided Design), e a construcdo
mecanica do corpo do robd; o estudo, a sele¢do, a exploracdo e
a instalacdo de hardware para automacdo; o projeto e a
implementacéo do sistema de energizacéo; o estudo e a selecéo
de atuadores; a andlise da composicdo de movimentos dos
membros do corpo humano, definindo a programacdo de
movimentos dos membros; prototipagens e testes do software
da automacdo. Como resultado principal, cita-se um primeiro
protétipo funcional do COBRA, um robd humanoide capaz de
realizar movimentos em treze graus de liberdade, de acordo
com o processamento de comandos advindos de um dispositivo
de controle remoto baseado na tecnologia de Infravermelho.

Palavras Chaves: Rob6 Humanoide. Processo de
Desenvolvimento de Robés, Projeto de Robo.

Abstract: This paper presents concepts, methods, strategies,
and technologies applied for the conception and development
of a humanoid robot that was designed to perform movements
like walking, wave, and nodding his head. A survey of the state
of the art in this type of robot represented the starting point for
performed researches and developments. The applied
approach also included the following: the study of the human
anatomy; the technical design of parts, by using a CAD
(Computer Aided Design) tool, and the mechanical
construction of the robot body; the study, selection,
exploration, and deployment of hardware for automation; the
energizing system design and implementation; the study and
selection of actuators; the human body members movements
composition analysis, programming the robot body members
movements; and automation software prototyping and tests. As
the main outcome there is a first functional prototype of the
called COBRA, a humanoid robot able to perform movements
in thirteen degree of freedom, according to commands coming
from a remote-control device which is based on Infrared
technology.

Keywords: Humanoid Robot. Robot Development Process.
Robot Design.

1 INTRODUCAO

Conceber e construir um robd pode ser considerado complexo
devido ao volume de conhecimentos e de habilidades
necessarias. Esta complexidade é compensada pelo fascinio
exercido pela Robdtica que cada vez mais se mostra como
promissora area de atuagdo profissional devido as automacdes,
industriais, residenciais e outras.

Este artigo relata os detalhes de um trabalho de concluséo de
curso em nivel médio e técnico que exigiu conhecimentos e
habilidades bésicas para a concep¢do e desenvolvimento de um
robd humanoide que denominamos COBRA, acrénimo
constituido por parte dos sobrenomes dos autores do trabalho
(COrreia e BRANCO).

Acredita-se que o trabalho realizado se justifique pelo possivel
aprendizado e pela obtencdo de conhecimentos nas areas de
mecanica, eletrdnica basica e programacgdo, todas inerentes a
Robdtica. Além disso, justifica-se por possibilitar experiéncias
em levantar hipoteses, testa-las e avaliar os resultados, além do
estimulo a criatividade e & capacidade de resolugdo de
problemas, bem como o reconhecimento da importancia do
trabalho em equipe.

Como objetivo geral do trabalho realizado cita-se a construcéo
de um robd humanoide capaz de movimentar os membros de
seu corpo acionando articulagdes.

De maneira especifica objetivou-se a concepcdo e o
desenvolvimento de um rob6 humanoide, por meio da
exploragdo de conceitos, métodos e tecnologias capazes de
propiciar a este a capacidade de realizar movimentos béasicos e
relacionados a caminhar e mover 0s bracos, mediante
comandos de um operador humano realizados por meio de um
dispositivo de Interface Homem-Maquina (IHM).

Objetivou-se também contribuir com a popularizagdo da
atuacdo em robdtica provendo informagdes uteis a possivel
iniciacdo de pessoas no trabalho de criacdo de robds,
principalmente os do tipo humanoide.

O restante deste artigo se encontra estruturado conforme
descrito a seguir.

Na secdo 2 apresentam osrobds humanoides que motivaram o
desenvolvimento do trabalho realizado. A secdo 3 apresenta
informagdes sobre os materiais e métodos utilizados, incluindo
ferramentas, matérias-primas, estratégias e tecnologias. Na
secdo 4 apresentam-se 0s resultados obtidos pela realizacao de
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trabalhos em mecanica, eletronica basica e automacao,
incluindo programacdo de software embarcado. Por fim, a
secdo 5 apresenta as conclusdes e consideracdes finais.

2 ROBOS HUMANOIDES QUE
MOTIVARAM O DESENVOLVIMENTO
DO COBRA

Segundo o Dicionario Aurélio ([s.d.]), um robd é “um aparelho
capaz de agir de maneira automatica numa dada fun¢do”. Ele
também define robé como um “autémato com figura humana”.

Entre os tipos de rob6s encontram-se o0s bipedes e,
especificamente, os humanoides , ou seja, que possui a
aparéncia de seres humanos. Kajita et al (2014) citam que
devido ao fato de muitos robds da ficcdo cientifica serem
humanoides, este tipo talvez represente o robd padrdo para a
maioria das pessoas.

Em pesquisas para o levantamento do estado da arte e para
conhecimento das caracteristicas de robds humanoides, trés
exemplos chamaram a atencdo e foram escolhidos como
motivagdo e reférencia para o desenvolvimento dos trabalhos
referente & concepgdo e o desenvolvimento do COBRA. Sendo
eles: 0 Asimo da empresa (Honda, [20--]), o Darwin-OP da
empresa (Trossen Robotics, [20--]) e o Atlas da empresa
(Boston Dynamics, [20--]).

3 MATERIAIS E METODOS

A metodologia de realizagdo deste trabalho considerou o
emprego conjunto de: pesquisas bibliograficas e redacdo
técnico-cientifica considerando elementos da metodologia do
trabalho cientifico citada por Severino (2002); projeto e
construcdo mecénica dos membros do corpo do robd
humanoide (tronco, cabeca, membros inferiores e membros
superiores); selecdo e instalacdo de hardware para automagédo
(sensores, unidade de processamento e atuadores); projeto e
implementacdo de sistema de energizacdo para o hardware de
automacédo; projeto e implementacéo de software de automacgéo
embarcado; testes das solugdes projetadas e implementadas
com relagdo a mecénica, energizacdo, hardware e software de
automacgdo embarcados e relatério final de TCC na éarea de
informatica.

As pesquisas bibliogréficas se basearam em livros e materiais
disponiveis na web. Por meio delas, foi possivel obter
conhecimentos Uteis ao processo de concep¢do do COBRA,
bem como a selecdo, estudo, exploragdo e aplicacdo de
materiais em sua construcdo, que considerou principalmente:
laminas de aluminio, extraidas de formas de pizza; parafusos
para fixacdo dos membros do corpo do rob6; bancos de baterias
recarregaveis de 1.2V e bateria 9V, para suprimento de energia
a eletronica de automacgdo; microcontrolador de placa Unica,
para a execucdo de programas de automacgdo; atuadores, na
forma de servosmotores, para a movimentagao de membros; e
tecnologia de comunicacdo de dados por Infravermelho, para
comando remoto dos movimentos do robd.

As atividades referentes a projetos de implementacdo dos
sistemas mecanico, de energizacdo, de hardware e de software
para automacdo foram realizadas de forma iterativa e
incremental, ou seja, em fases nas quais certas defini¢des foram
iniciadas e outras ja existentes, ajustadas, conforme
necessidades de integracéo.

A pesquisa por robds do tipo humanoide resultou também na
constatagdo de kits de montagem de robds humanoides como o

da Anacom (J20--]). Assim como no Darwin-OP percebeu-se a
presenca de servo-motores empregados nas articulacfes para
aciona-las, constituindo assim, movimentos coordenados. Esta
constatacdo foi importante para os trabalhos da prototipagem
mecanica realizada.

Por se tratar de um robd humanoide, acredita-se ser natural que
a sua anatomia se assemelhe a humana. Desta forma, espelhou-
se nesta anatomia para definir os membros e articulagbes do
COBRA, tendo como base a nomenclatura expressa no Atlas de
Anatomia Humana-Sobotta (PUTZ; PABST, 2000, p. 7). A
Figura 1 ilustra os ossos de membros e as articulagBes
considerados no projeto da anatomia do COBRA.

Como primeira abordagem para o projeto estrutural do
COBRA, realizou-se a produgédo de um protdtipo mecanico em
papel, considerando formas planas, furacdes, pontos de fixacéo
e dobras. Estes moldes em papel possibilitaram a verificacdo do
aspecto do robd conforme ilustrado na Figura 2.

Para que fosse possivel iniciar os trabalhos referentes a analise
e projeto da composi¢do dos movimentos, para programacao da
automagdo, um novo protdtipo mecanico em laminas de
aluminio, extraidas de latas de bebida, foi construido com base
nos desenhos das pecas do protétipo em papel.

. -
Wt~

Figura 1 - Ossos e Articulagdes do corpo humano
considerados no projeto da anatomia do COBRA.

Este novo prototipo ainda ndo possuia estrutura adequada para
se sustentar em pé, mas a eletronica de automacdo pode ser
instalada e um estudo da composi¢cdo dos movimentos dos
membros passou a ser possivel.

i

S
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Figura 2 - Protétipo do corpo do COBRA em papel.
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Para que 0 novo protétipo se posicionasse na vertical, mesmo
ndo tendo condic¢Bes de se posicionar em pé, e movimentos das
articulacBes pudessem ser estudados, uma plataforma de
suporte foi concebida e construida a partir de canos em PVC
(Poly Vinyl Chloride), cotovelos e juntas em T. O resultado
desta construcdo pode ser visualizado na Figura 3.

No protétipo mecanico constituido por laminas finas de
aluminio, ajustes foram realizados e com o0 uso de uma
ferramenta de software CAD, desenhos técnicos em 3D foram
elaborados realizando-se novas interacGes de ajustes cuja
necessidade foi constatada mediante aos estudos de
movimentos das articulagdes realizados em paralelo.

A ferramenta CAD, no caso o software Inventor, disponibiliza
funcionalidade para planificar desenhos em 3D, possibilitando
a producéo de pegas a partir de chapas. O Mosaico 1 apresenta
ilustracbes de algumas pecas desenhadas em 3D e que se
referem a membros da anatomia do COBRA.

Figura 3 - Plataforma de suporte ao posicionamento
vertical de protdtipos do robd para estudos de movimentos
articulares.

Realizados a concepcdo e o desenho técnico das pegas que
constituem o corpo do COBRA, iniciou-se a fabricacéo destas
em material mais adequado a suportar o peso do robd, incluindo
a eletrbnica de automacdo e o sistema de energizacdo. Para
tanto, os desenhos 2D, referentes a planificagdes dos desenhos
3D das pecas, foram impressos em papel A4 e em escala de 1:1.
Estes foram recortados e colados a laminas de aluminio
extraidas de formas de pizza provendo guias para corte,
perfuracdo e dobramento. As ferramentas empregadas neste
trabalho foram: serra tico-tico, tesourdo, lima, furadeira e micro
retifica.

Mosaico 1 - Exemplos de desenhos em 3D de pecas que
constituem a anatomia do COBRA.

Vale destacar que o projeto do pescogo, na forma apresentada,
considera a fixacdo de uma cabeca construida por meio de
impressao 3D. Este trabalho foi realizado por um colaborador
e teve como base a cabeca do personagem Optimus Prime da
séria Transformers. O resultado é ilustrado na Figura 4.

Figura 4 - Cabeca do COBRA construida por impressao
3D.

Uma vez cortadas, as pecas planificadas foram dobradas com o
auxilio de uma ferramenta concebida e construida com madeira
e parafusos que possibilitam prendé-las e realizar dobramentos
retilineos com maior facilidade e precisdo. Esta ferramenta é
ilustrada na Figura 5. Depois de dobradas, conforme o seu
projeto em 3D, as pecas foram unidas com parafusos acoplados
a orificios projetados nas articulacGes.

Com relagdo aos trabalhos de selecdo e instalagdo de hardware
para automacéo, decisdes foram tomadas com base no porte do
robd, em sua estrutura e nos requisitos de implementagdo dos
movimentos planejados. Neste contexto, trés elementos de
hardware foram considerados: a) um microcontrolador de placa
Unica  (Single-Board  Microcontroler - SBM) para
processamento de dados de sensores e acionamento de
atuadores; b) um conjunto de servo-motores empregados como
atuadores para o acionamento das articulagbes em angulos
programados; e ¢) um sistema de energizagao, para suprir as
necessidades de funcionamento dos itens “a” e “b”.

Figura 5 - ferramenta concebida e construida para
dobramento de pegas planificadas.

Com relacéo a placa SBM, iniciaram-se trabalhos com a Intel
Galileo Gen. | (Intel Corporation, 2013). Contudo, notouse que
ela se mostrava limitada quanto ao ndmero de portas
disponiveis para comando dos atuadores necessarios e também
apresentava maiores exigéncia quanto a energizacdo, se
comparada a outras alternativas, como as do tipo Arduino,
citadas por Warren, Adams e Molle (2011, p. 20-22). Sendo
assim, passou-se a considerar aArduino Mega 2560,
apresentada por Warren, Adams e Molle (2011, p. 20-22) e por
Embarcados ([20--]). Esta placa SBM conta com uma
quantidade de memaria superior a uma série de outros modelos
do tipo Arduino, e também com 54 pinos de entradas e saidas,
contra 13 disponiveis na maioria dos outros modelos. Ela
possui também 16 entradas analdgicas e 4 portas de
comunicacdo serial, podendo ser energizada, satisfatoriamente,
com uma bateria comum de 9v Ni-MH e de 280mAnh.

Para que o robd fosse capaz de realizar os movimentos basicos
de um ser humano, optou-se por empregar micro servos em suas
articulag®es, conforme observado em projetos existentes como
o0 do Darwin-Op e alguns Kits comerciais de rob6s humanoides,
como o da (Anacom, [20--]).

Ainda neste sentido, foi necessario realizar um estudo para
determinar qual micro servo representaria uma solugdo viavel
ao projeto do COBRA. Neste caso, 0 modelo que um custo
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beneficio interessante e suficiente para prototipagens foi o do
padrdo 9g que, segundo Micro Pik ([20--]), possui um torque
de 18 kgf.cm (kilograma-forca por centimetro). Exemplos deste
micro-servos sdo os TowerPro SG90 e o Turnigy TG9e.

A Figura 6 ilustra os micro-servos instalados nas articulacbes
do COBRA. Note-se que 0s pontos de presenca deles se
encontram destacados por nimeros de 1 a 13. Salientase que na
instalacdo dos servos nas articulacdes deve-se prezar pelo
alinhamento do eixo dos motores, garantindo movimentacao
livre. Para tanto, foi determinada a fixagdo adequada nos eixos
X (horizontal), Y (vertical) e Z (profundidade) do espaco 3D.
Isto exigiu 0 emprego de calgos para regular a altura do eixo de
alguns servos com a altura de alguns orificios em determinadas
pecas. Outro ponto importante, neste mesmo sentido, é que o
corpo do servo deve ser fixado em uma peca e 0 seu brago deve
ser fixado na outra peca que comp®e a articulacdo. A Figura 6
ilustra os pontos de importancia citados.

Considerando o requisito de comando dos movimentos do
COBRA a partir de uma IHM e com base no trabalho de Daves
Il (2015), realizou-se a aquisicéo e integracdo de um controle
remoto baseado na tecnologia de Infravermelho (IR - Infrared)
gue, segundo a revista Mundo Estranho (2016), funciona
enviando mensagens codificadas por meio de uma luz
infravermelha. Estas mensagens sdo recebidas por um modulo
receptor que as converte e interpreta para uma determinada
funclo especifica. A Figura 7 ilustra a estratégia de sua
integracdo, implementando a IHM.

Articulagdo no quadril

Fixagdo do corpo
doservonass

peca A

Eixo do motor
do servo -
centralizado

-
-

Fixagdo do brago
do servo na
peca B

Figura 6 - Detalhes da instalacéo de servos nas
articulagdes do COBRA.

O controle remoto envia comandos pré-programados de fabrica
(padrdo do controle) por meio de infravermelho. Um receptor
AX1838HS foi integrado a Arduino Mega por conexao direta
as portas de 5V, GND (ground) e Digital de n° 3. Esta porta
recebe um sinal a ser convertido por software em um valor que
representa a tecla pressionada no controle remoto. Conforme o
valor recebido, um movimento de membros do COBRA é
iniciado.

Receptor
Infravermelho

oe
#

a ©
©op
LO0p

Controie Remoto

Mega 2560

Figura 7 - Estratégia de integracgdo de dispositivos para
implementacéo de IHM.

Tanto a Arduino Mega 2560 quanto os servos empregados na
automacdo necessitam de fonte de alimentacdo de energia
adequada e suficiente, atendendo a requisitos de voltagem e
amperagem. Inicialmente, tentou-se 0 emprego de um Power
Bank (banco de baterias) de 10.000 mAh, comumente
empregado no carregamento de baterias de dispositivos mdveis
como Smartphones. Contudo, estes bancos costumam ser micro
controlados e requerem um sinal emitido pelo dispositivo que
receberd a energia para libera-la pela porta. Os servos séo
passivos neste sentido, ndo provendo este sinal. Portanto, o seu
emprego acabou sendo comprometido.

Frente aos problemas encontrados com o Power Bank como
fonte de energia, decidiu-se basear, novamente, no trabalho de
Daves Il (2015). Uma bateria de 9V Ni-MH foi empregada para
energizar a placa SBM e um banco, resultante da ligacdo
paralela de dois outros bancos com baterias ligadas em série,
foi empregado para energizar os servos. Um detalhe importante
no emprego destes bancos, segundo Electronica ([20- -]), € que
todos os polos negativos ou terra (GND) do sistema necessitam
estar conectados.

Conforme citado anteriormente, o sistema de energizacao atual
dos servos nas articulagdes do robd constituise 2 bancos de
baterias, cada um deles contendo 4 baterias de 1.2v de
1000mAnh ligadas em série, totalizando 4.8v com 1000mAnh.
Estes 2 bancos sdo ligados em paralelo mantendo 4.8v, mas
totalizando 2000mAnh. Esta estratégia, implementada conforme
ilustrado na Figura 8 e com base em informagao de Electrdnica
([20--]), possibilitando obter a voltagem necessaria a
energizacao do dos servos.
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Figura 8 - Diagrama de ligagdo dos bancos de baterias.

Considerando a necessidade de se projetar a solugdo para se
obter 13 graus de liberdade, ou DOF (Degree of Freedom), ou
angulos de movimentacdo nas articulacBes, a Tabela 1
representa o resultado do mapeamento de cabos de sinal de
comando de micro-servos a Portas Digitais (PD) da placa SBM
Arduino Mega 2560. Este mapeamento foi implementado no
software embarcado neste dispositivo. Note-se também que as
PD sdo destacadas na Figura 9 que ilustra o sistema de hardware
de automacdo completo para 0 COBRA. Note-se a presenca da
placa de prototipagem eletrénica Arduino Mega 2560, de
micro-servos, do receptor infravermelho para comando remoto
de movimentos, e do sistema de energizacdo projetado,
incluindo baterias, fiacdo, bornes (jungbes ou hubs para a
fiacdo) e interruptores.
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Tabela 1 - Mapeamento dos micro-servos
Mapeamento de Micro-Servos em Portas

Dlgltals da Arduino
Porta
Micro-servo |Arduino Descrigdo
Conectada
AP 45 Articul
AEU E 40 Ar
AEU D 41 |an
AU E 38 Articulagdo do Umero Esquerdo
AU D 39 Articulagdo do Umero Direito
AUU E 36 Articulagdo Umero Ulna Esquerda
AUU D 37 |Articulacdo Umero Uina D
o 2 A ¢
AL E e
AQ D 35
AF D 33
:;! E ;r‘ \.u’ :"a'c.'i.u‘ ‘-": ado " E-'.q.,rt-r::':y
Al D 31 Y-«f'l; J 3(3(‘ ntrinseca do Pe Direita

De posse de um hardware satisfatoriamente estruturado e
energizado, iniciaram-se atividades referentes a codificacdo de
programas para o controle e a automacdo efetiva dos
movimentos dos membros do COBRA. Baseando-se na
estratégia observada no trabalho de (Harada, et al., 2009),
ilustrada na Figura 10, foi realizado um estudo da constitui¢éo
dos movimento a serem executados pelo COBRA. No caso,
consideram-se as diferentes posi¢bes de diferentes membros
em diferentes instantes (tn), durante a realizacdo de um
movimento como dar um passo a frente, por exemplo.

Note-se que trés angulos (o, B e y) variam em cada posigdo de
membro relativa a cada instante tn. Estes angulos séo
considerados nos pares de pernas e também podem ser
considerados nos pares de bragos. Contudo, para facilitar o
entendimento, considere-se os exemplos abaixo quanto a
movimentos somente com as pernas. Vale salientar que, mais
angulos podem ser definidos conforme os DOF pretendidos.

Legenda

Figura 9 - Diagrama de energizacéo geral do COBRA.

Mediante estudos dos robbs Atlas, ASIMO e DarwinOP,
percebeu-se que a sua movimentacdo, aparentemente estavel,
decorria do fato deles executarem movimentos sempre com 0s
joelhos flexionados, ajustando o seu centro de massa. Esta pode
ser entdo considerada uma posi¢do inicial e que deve ser
mantida quando o robd estive parado.

Diferentes conjugacdes dos angulos o, B e v em articulagdes
definem PosicGes de Membros (perna com joelho flexionado e
junta intrinseca do pé flexionados, por exemplo), conforme
ilustrado na Tabela 2. As reticéncias indicam a possibilidade de
definicdo de outras posicdes associadas ao membro. Cada
membro, ou tipo de membro (perna, braco ou outro) pode ter
uma tabela dessas. Os identificadores podem variar com
iniciais que representam o membro ou tipo de membro (ex.: P
= Perna, B=Braco, etc.).

"

0 pese

o B Y BV &Y

Figura 10 - Estratégia empregada na composicéo de
movimentos do COBRA (Adaptada de Harada et al, 2009).

A conjugacdo e o sequenciamento destas posi¢cGes de membros
possibilitam a definicdo de movimentos como parado, passo a
frente, entre outros, conforme ilustrado na Tabela 3. Note-se
que o movimento referente a “parado” pode ser implementado
mantendo ambas as pernas, direita e esquerda, na Posi¢do de
Membro P0O1. Dar um passo a frente pode ser implementado
executando, paralelamente, as sequéncias de variagbes de
Posicdo de Membro para as pernas direita e esquerda. Por
exemplo: em t1 (Direita = POl e Esquerda = PO1), em t2
(Direita = P02 e Esquerda = P03) e assim por diante.

Tabela 2 - Exemplo de tabela de definicéo de posicbes de
membro para constituicdo de movimentos de pernas.

PosiglodeMembro | @ | B | Y
PO1 130 120 75
PO2 | 10 | 1s | so
PO3 | 180 | 140 | S
PO4 | 120 | 185 | 120

Como um movimento de caminhar, por exemplo, pode
envolver movimentos de bragos (B) e pernas (P), as tabelas
referentes a estes membros podem ser conjugadas.

A programacdo para automacao de movimentos dos membros
do corpo do COBRA exigiu a codificacdo de software
especifico, embarcado na Arduino Mega 2560. Para tanto,
empregou-se 0 IDE (Integrated Development Environment)
Arduino, bibliotecas especificas para o controle de alguns
elementos de hardware como o receptor infravermelho e os
micro-servos e um conjunto de matrizes que armazenam
valores referentes aos angulos a serem comandados conforme a
composicdo dos movimentos.
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Tabela 3 - Constituicdo de movimentos empregando
sequéncias de posi¢fes de membros.

| nstantes (tn}

1

N——

| Movimento lhmnl Posigdes de Membros
P01

[ P01 |

| "po1 | P02 | Poa | Po3 | PO3

| po1 | P03 | Po3 | P02 | POS

| o2 | Pos | Po3 | Po3 | PO2

| Po3 | po3 | Po2 | Pos | PO3

|pos | o3 | Po3 | .. |

| o3 | Po2 | Poa |

Parado
Passo a Frente

Passo a Frente
Continuagdo

MmO MO m O m O

Com base em informacdes obtidas de Tronixstuff (2013), a
implementacdo da comunicagdo entre o controle remoto e 0
receptor infravermelho requer o emprego de uma biblioteca
especifica da programacdo da placa SBM empregada, no caso
a IRremote.. Esta possibilita a definicdo de um objeto (variavel)
no programa que representa o canal l6gico pelo qual comandos
vindos do controle remoto podem ser lidos, interpretados e
empregados na tomada de decisdo sobre qual movimento
realizar. Os comandos chegam na forma de valores em
hexadecimal e estes sdo pré-programados no hardware do
controle e do receptor, bastando seguir a referéncia da
biblioteca.

Para comando dos micro-servos empregou-se a biblioteca
padréo para Arduino Servo.h, baseando-se principalmente em
informacdes de Warren, Adams e Molle (2011).

Note-se 0 emprego da estratégia de desenvolvimento iterativo
e incremental de forma de protétipos foram sendo concebidos
e evoluidos. Indicios disso sdo os trés protétipos mecanicos,
bem como versdes diferentes do sistema de hardware para
automacdo, incluindo alternativas experimentadas para a
energizagao.

4 RESULTADOS E DISCUSSOES

Em termos de projeto e construgdo da parte mecénica, acredita-
se ter obtido resultados satisfatérios, garantindo 13 (treze)
DOF, a partir de pegas desenhadas tecnicamente em software
de CAD. Sobre os elementos da IHM, acredita-se que estes
tenham atendido satisfatoriamente as necessidades de comando
remoto de movimento, o Mosaico 2 apresenta fotos que
ilustram o aspecto final do COBRA.

Mosaico 2 - Mosaico de imagens ilustrativas do resultado
final da construcao mecénica do COBRA.

A placa SBM Arduino Mega 2560 se mostrou suficiente para
0s testes iniciais, mas esbharrou-se em problemas de
implementacdo dos movimentos de membros em paralelo. Os

microservos empregados (Tower Pro SG-90) se mostraram
suficientes para os estudos referentes a constituicdo de
movimentos, porém eles apresentaram uma taxa de desgaste e
de defeitos consideravelmente elevada, além de néo
suportarem, efetivamente, o peso do robd. Quanto ao sistema e
energizacdo, acredita-se que este também atendeu
satisfatoriamente.

Contudo, acredita-se na necessidade de tentar obter um Unico
banco, ndo dividido em duas partes distintas. A Figura 11
ilustra e destaca partes do resultado final da parte de
energizacao.

Interruptor de
energizacio - « _
dos servos

Interruptor de
energizagdo da Arduino

- = Bateria9Vv

Receptor
Infravermelho™ ~ o
AX-1838HS

Arduino
- =~ Mega 2560

Banco de Baterias
1.2V 1000mAh -
ligadasem Série

Banco de Baterias
1.2V 1000mAh
R .-~ “ligadasem Série

Borne _
~ - = Borme

Borne

Figura 11 - llustragéo de parte da implementacéo
resultante para o sistema de hardware de automacéo do
COBRA.

5 CONCLUSOES

O trabalho realizado transcende a &rea de informatica, uma
caracteristica de trabalhos em Robdtica que exigem o emprego
de diferentes métodos, técnicas, ferramentas e tecnologias.
Estudos, exploracbes e prototipagens foram realizadas
possibilitando aqueles que atuaram nos trabalhos desenvolver
conhecimentos e habilidades técnicas referentes as areas de
Mecéanica, Desenho Técnico, Integracdo de Hardware,
Eletronica Bésica e Programacdo Basica de Software para
Automacdo. Destes esfor¢os nasceu o COBRA em sua primeira
versdo. Sabe-se que este apresenta necessidades de melhorias e
que isto até possa representar uma vantagem relacionada a ele,
uma vez que pode ser objeto de estudo e de estimulo para o
trabalho de outros alunos até mesmo em niveis acima do ensino
médio e técnico
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Resumo: O presente trabalho tem como objetivo, descrever a
implementacdo de uma placa de controle que substituira a placa
de controle original do Robotino®, da empresa ©Festo
Didactic. Esta placa de controle fez parte dos requisitos para
participar da seletiva para WordSkills Competition 2017. Na
competicdo foi exigido que se utilizasse o microcontrolador
PIC18F4550 para o controle do chassi do robd. Este modulo
controlador desenvolvido neste projeto possui as interfaces
necessarias para o acionamento dos motores do Robotino® e
leitura dos seus sensores. O projeto desenvolvido tem como
funcdo atender e ampliar as funcionalidades do Robotino® na
area industrial, habilitando o protétipo para exercer atividades
de identificacdo de dados sem fios com tecnologia RFDI
(Identificacdo por Ré&dio Frequéncia), e controle e
monitoramento de temperatura em ambiente fabril.

Palavras Chaves: PIC18F4550, Robotino®, Robotica Mdvel.

Abstract: This Project aims describe the implementation of a
control board that will replace the original Robotino®, ©Festo
Didactic board. The control board was a requisite of a selection
to WordSkills Competition 2017. The competition demanded
the utilization of a PIC18F4550 microcontroller, used to
control the robot frame. The controller module developed in
this project has the interface required to set the Robotino®
motors and sensors data. The build project have the function to
extend the Robotino® use in industrial area, making able to
execute identification of data using RFID (Radio Frequency
Identification) technology and temperature control and
monitoring in industrial environment bonds.

Keywords: PIC18F4550, Robotino®, Mobile Robotics.

1 INTRODUCAO

Nas ultimas décadas, avanco na area da robdtica vem se
tornando cada vez mais importantes para o cenario industrial,
espacial e doméstico. Novas fungOes relacionadas a
implementacdo de recursos de software e hardware
possibilitam a robdtica solucionar diversos problemas na vida
das pessoas, seja 0 robd agindo de forma autbnoma ou
controlada. O surgimento de novos atuadores e sensores
permitiu uma maior precisao na execucao das tarefas dos robds,
como também, um melhor refinamento nos algoritmos e rotinas
de programacao.

Foi utilizado para o desenvolvimento desse trabalho o
Robotino®, robd mdvel auténomo, fabricado pela empresa

©Festo Didactic, para fins didaticos e profissionais, com
atuacdo no campo da automacdo industrial. Este robd, em sua
configuracdo original, apresenta limitacGes relacionadas aos
seus atuadores e sensores, como também a sua prépria
plataforma de programacéo, conhecida por Robotino® View.

Para maximizar as a¢des executadas pelo robd, foi realizada a
substituicdo da estrutura de controle do Robotino® (cérebro) e
adicionado um novo mddulo contendo como base o
microcontrolador PIC18F4550, como também, drivers de
motores L298N, Multiplexadores baseado no Circuito
Integrado 4051, reguladores de tensdo LM7809 e LM2596 e um
displays de 7 segmentos. Tais modificages foram feitas a partir
da demanda de uma competigcdo nacional na qual o Robotino®,
deveria executar acOes relacionadas ao controle e
monitoramento de temperatura em ambiente fabril.

2 ROBOTINO®

O Robotino® é fabricado pela empresa Alemd ©Festo Didatic.
Trata-se de um robd com atuagdo na area de automacdo
industrial, utilizado para fins de formacdo profissional e
didatica [1]. Na (Figura 1) encontrasse ilustrada a vista frontal
deste robé.

Figura 1: llustracdo davista frontal do Robotino®.
Fonte: Manual Robotino®, 2010 [1].

O Hardware do Robotino® ¢é formado por componentes
industriais, dividindo-se basicamente em duas partes: O
“Cérebro” e o “Corpo”. No Cérebro, esta localizada toda parte
eletronica, responsavel pelo controle de sua estrutura. J& no
Corpo se encontra toda a parte mecénica do robd, tais como:
motores, sensores e a sua interface de alimentagdo composta
por baterias.

O Robotino® possui uma plataforma de programacao prépria,
chamada Robotino® View, como também, existe a
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possibilidade de ser programado utilizando outras linguagens
de programacdo, como: C, C++, C#, Java, Matlab.

2.1 Sensores Robotino®

Alguns sensores integram a estrutura do Robotino®, sdo eles
de distancia infravermelhos, sensores de luz, sensores de
colisdo, sensor indutivo e uma cadmera. Os sensores permitem
ao robd reconhecer e seguir caminhos predefinidos e marcados
por cores e faixas, assim como desviar de obsticulos e
identificar objetos através do processamento de imagem.

2.2 Atuadores Robotino®

O Robotino® é acionado por um conjunto de trés motores
robustos industriais de Corrente Continua (CC) 4 com
codificadores de eixos &pticos com resolugdo de 2048
incrementos por rotacdo e redutores com relacdo de redugdo de
1:16, que permitem que o robd alcance velocidades de até 10
km/h]2].

Junto aos motores encontra-se um conjunto de rodas
Omniderecionais, que estdo dispostas numa angulacdo de 120°,
entre elas. Com essa unidade omniderecional, o Robotino®
move-se rapidamente para frente, para tras e para os lados e
também gira em torno do seu proprio eixo. Estas rodas
proporcionam ao robd menos derrapagens e deslizamentos [2].

2.3 PIC18F4550

O Microcontrolador PIC18F4550 [3], possui 40 pinos, sendo
35 pinos de 1/0 (Input/ Output), configuraveis para utilizagao
como saidas e entradas digitais, 13 portas analdgicas, sendo
algumas portas com configuracdo analdgicas e digitais,
distribuidas em 5 grupos, PORTA, PORTB, PORTC, PORTD
e PORTE. Também compdem o microcontrolador pinos para
comunicagdo serial, RX e TX, comunica¢do USB, entre outras
. A Figura 17 ilustra o diagrama de localizag&o e identificacdo
dos pinos do PIC18F4550.

> ]
MCLRVPP/RE3 —= [] 1 \’ 40 [J «— RB7/KBI3/PGD
RAVANO =—=[]2 30 [T «—» RB&KBIZPGC
RAIANI =—=[]3 38 [T =—= RBSK2I1/PGM
RA2/AN2/VREF-/CVREF =—[] 4 37 [] =—= RB4/AN11/KBINCSSPP
RAI/ANIVREFs -—[]5 36 [] =— RBI/ANO/CCP2(WPO
RA4TOCKICIOUT/RCY =—=[]6 35 [T «—e RBZANSINT2VMO
RAS/AN4/SSHLVDINC20UT =—=[]7 34 [T =—= REB1/ANIOINT1/SCK/SCL
REQ/ANS/CK1SPP =—=[] 8 0o 33 [] =—= RBOAN12INTOFLTO/SOVSDA
RE1/ANG/CK2SPP <—=[] 0 R 32 [T «— VoD
REZAN7/OESPP =—=[]10 FTF 31 [] «——Vss
VDo ——=[] 11 o®® 30 {1 =— RD7/SPP7/P1D
Vss —[] 12 [$]3) 29 [T -— RDE/SPPEPIC
OSC1/CLKI — [] 13 oo 28 [] <—» RDS/SPPS/P1B
OSC2/CLKO/RAE «——[] 14 27 [T «— RD4/SPP4
RCO/T10SO/T13CKI =—=[] 15 26 [] «—= RC7/RX/DT/SDO
RC1/T10SUCCP2AYVUOE ~—=[] 16 25 [] +—= RCEMNCK
RC2CCP1/PIA =[] 17 24 [] =—= RCS/D+/VP
VUSB «—e[] 18 23 [J «—= RC4D/VM
RDO/SPPO <—=[] 10 22 [] «— RDY/SPP3
RD1/SPP1 <—=[] 20 21 [7 «—s RD2/SPP2

Figura 2: Microcontrolador PIC18F4550.
Fonte: ©Microchip PIC18F4550, 2006 [3].

O PIC18F4550 possui diversas funcionalidades, e suas
principais caracteristicas séo:

a) Auto programacao através de um Bootloader interno;

b) Memoria de programacao e de dado;
¢) Modulo Universal Serial Bus (USB);

d) Memodria Flash de 32 Kbytes , Memdria EEPROM12 256
Bytes;

e) Memoéria RAM 2 Kbytes;

f) Frequéncia de operagéo de 48MHz;

g) 4 Timers de 16 bits;

h) 13 Conversores analégico-digitais de 10 bits;
i) Mo6dulo Capture/ Compare/PWM.

3 TRABALHO PROPOSTO

O desenvolvimento do trabalho deu-se em duas etapas. A
primeira foi a confeccdo de todo Hardware utilizado para o
controle do Chassi do mecénico do Robotino®, assim como
estruturas mecanicas adicionais que possibilitaram a adicédo de
novas interfaces e mdédulos de controle. Ja a segunda etapa foi
a elaboracdo do Software, com a programacdo do
micontrolador para o acionamento dos atuadores e leituras dos
sensores do robd, como também comunicacdo com suas
interfaces adicionais, possibilitando assim o funcionamento das
fungdes do protdtipo. Por fim, apds todas as alteragdes de
Hardware e Software o robd sera capaz de executar atividades
como: Segue faixa, identificacGes de obstaculos e leitura de
informacdes através de Tags, utilizando o médulo RFID.

4 MATERIAIS E METODOS

Inicialmente foi confeccionada a placa de acionamento dos
motores utilizando o ClI LM298, através do método de
transferéncia de calor. Em seguida foram feitas mais 3 placas,
sendo uma para acionamento dos sensores de distancia
infravermelho, um regulador de tensdo e um display de 7
segmentos utilizados para monitoramento das informagdes
verificadas pelo robd. A (Figura 2) apresenta as placas
utilizadas para o acionamento das interfaces dos motores e
sensores do prototipo.

Figura 3: Placas de acionamento dos atuadores e sensores
do robbd.

Fonte: Autoria Propria.

Para o desenvolvimento do trabalho, assim como para o
acionamento de algumas interfaces foi necessaria a aquisico
de médulos e Shields adicionais, tais como, médulo regulador
de tensdo LM2596, placa PROTO’N PIC18F4550 ¢ mddulo
leitor RFID Mfrc5522. Utilizados para o controle das placas de
acionamento, assim como a identificacao e leitura de dados sem
fios.

Ademais, junto as placas de circuito impresso foram utilizadas
pecas mecanicas para sustentacdo dos modulos e fixagdo das
placas na estrutura mecéanica do robd. A (Figura 3) mostra o
protdtipo finalizado.
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Figura 4: Proto6tipo finalizado.
Fonte: Autoria propria.

Por fim, toda parte de software do microcontrolador
PI1C18F4550 foi elaborado em linguagem de programacédo C no
ambiente de programacdo MPLAB IDE v8.76 [4] utilizando o
compilador CCS PIC .0 MPLAB é um software de
desenvolvimento para debugacdo, gravacdo e integracdo de
aplicacbes para microcontroladores, disponibilizado pelo
fabricante ©Microchip Technology.. Os cédigos de controle do
Robotino© foram divididos basicamente em quatro programas
principais, Codigo Display 7 Segmentos, Cédigo acionamento
dos motores ,Cadigo do controle do PWM dos motores, Codigo
de acionamento dos sensores infravermelhos, facilitando assim
a modificagdo destes.

5 RESULTADOS E DISCUSSOES

A construcdo do prototipo robotico proporcionou a participacéo
na Seletiva Brasileira para WorldSkills Competition 2017,
competi¢do organizada pelo SENAL. A seletiva foi realizada em
Vila Velha, ES, no periodo de 08 de agosto a 12 de agosto de
2016.

Nessa seletiva, foi simulado um cenéario fabril de
monitoramento de temperatura usando a comunicacdo de dados
sem fio. Nessa situagdo, o Robotino®, da empresa ©Festo
Didactic, teve suas caracteristicas de controle modificadas. O
microcontrolador PIC18F4550 foi adaptado ao sistema para
estabelecimento da movimentacéo e sensoriamento do robd. O
controle de temperatura usando médulos de detector/etiqueta
RFID foi realizado. O prot6tipo desenvolvido neste trabalho
também foi utilizado na competicdo, atendendo todos os
requisitos impostos pela mesma. Durante a competi¢do o
prototipo conseguiu se classificar em 62 lugar em total de 11
equipes participantes. A (Figura 4) ilustra o robd em
movimentagdo no treinamento pré-competicao.

Figura 5: Robotino® em movimentacao.

Fonte: Autoria Propria

6 CONCLUSAO

Ao final do desenvolvimento do trabalho, pdde-se observar o
pleno funcionamento do mddulo de controle utilizando
PIC18F4550 para 0 Robotino®. O controle dos motores e
sensores pode ser efetivo, assim como a comunicagdo com
dados sem fios através do modulo RFID. Todos o0s
componentes funcionaram de forma perfeita, tanto na parte de
controle como na parte fisica. Os resultados na competigdo
foram dentro do esperado, e o robd conseguiu uma boa
performance. Como sugestdo para competi¢Ges futuras, pode-
se utilizar novos métodos de aprimoramento do algoritmo de
programacdo, como também, o desenvolvimento de novas
interfaces eletrdnicas e estruturas mecanicas. E para aplicaces
futuras, pode —se adequar toda estrutura do rob6, a um ambiente
industrial real, no qual atua de forma conjunta com outros
sistemas e fazendo controle e monitoramentos de diversos
tipos. Ademais, o projeto além de funcional e acessivel permite
se adequar a outras aplicacBes. Podendo ser utilizado como guia
para o embasamento de competi¢des futuras que utilizem o
Robotino® e os microcontroladores da familia PIC18F.
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Resumo: O nosso grupo de robética decidiu fazer esse trabalho
porque n6s notamos que os moradores do sertdo nordestino ndo
recebe a atencdo merecida. Entdo decidimos fazer algo
inovador , um drone terrestre que levard agua potavel para
lugares em seca .Por exemplo.

Palavras Chaves: Néo disponivel.
Abstract: Not available.

Keywords: Not available.

1 INTRODUCAO

Nos resolvemos tentar resolver o problema da seca porque tem
varios lugares que nessesita de gua resolvemos fazer mais o
menos um caminh&o pipa porem tem bem mais vatangens na
minha conclusdo o nosso robo ajudara muito os lugares em
secas agente resouvel fazer esse tema pois se nos se posemos
na situacdo de quem esta em algum lugar seco veremos que e
uma situacdo que pode acontecer ate mortes de desitradacéo.
Nosso robo e um drone terrestre que levara agua potavel para
os lugares nessecitados nosso drone ndo precisara de alguem
para dirigilo tera sensor de ultrasson caso aparecer algum
obstaculo ele ira passar por qualquer tipo de relevo ndo tera que
carregalo ele e movido a bateria e levara uma quantidade de
&gua rasuavel a uma cidade pequena é apenas um prototipo.

2 O TRABALHO PROPOSTO

Nosso robo sera um drone terrestre que ira de um ponto A para
um ponto B que sera onde vai ter a seca noz utilizaremos sensor
ultrasson motor sensor de toque, Ele levara dgua potavel numa
velocidade rasuavelmente rapida 60km por hora néo precisarar
de ninguem para dirigilo ele dirige so, so vai ter uma pessoa
para olha qual e o estado do robo se esta quebrado ou ndo se
caio uma pessa, o robo tera caméra caso alguem tentar robar, e
pro futuro vai ser otimo.

3 MATERIAIS E METODOS

Foi usado vigas rodas motor sensor de toque sensor ultrasson
garrafa para simular os botij6es de &gua um ponto forte que ndo
vai precisar niguem para dirigilo assim podendo enviar agua 24
horas por dia e um ponto fraco que pode ser furtado pois tem
sensor ultrasson que para se aparecer um obstaculo como um
ser vivo paredes arvores ele conseguirar passar por qualquer
obstaculo.

4 RESULTADOS E DISCUSSAO

Estamos construindo

5 CONCLUSOES

O nosso robd esta otimo segue o caminho direito ndo falaha
com o ultrasson eu recomendaria ponto forte ele e resistente ndo
precisa ninguem para dirigilo ponto fraco e que tem pouca
seguranca qualque um pode robar mas estamos criando um jeito
dele esta mais seguro por exemplo se tentar roubar ele tranca os
butijbes e a policia e chamada.
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Resumo: Este trabalho tem como objetivo apresentar um novo
robd reciclado de baixo custo, utilizando transistores, resistores
com o objetivo de seguir linha e participar de competicGes da
OBR - Olimpiada Brasileira de Robotica.

Palavras Chaves: Robética, LDR, Resistores e LED, TIP 122.

Abstract: This work aims to present a new recycled low cost
robot, using transistors, resistors with the objective of
following the line and participate in OBR competitions -
Brazilian Robotics Olympics.

Keywords: Robotics, LDR, Resistors & LEDs, TIP 122.

1 INTRODUCAO

Construir o seu préprio robo é o desejo de muitos jovens e de
baixo custo melhor ainda. Pensando nisto encontrei na internet
um video de um robo seguidor de linha do You Tuber Gabriel
Santos, neste video ele apresenta seu robd, o material utilizado
uma placa de PVC e motores de impressora velha, com o intuito
de preservar o meio ambiente e trabalhar consciencia ecol6gica
e aliada & Robotica demos um novo sentido a esta utilizagéo
fazendo uma reciclagem constiente. Atrativo e necessitando de
muita solda, foi necessario encontros para a montagem e a
aquisicdo dos materiais em lojas especializadas.

2 DESENVOLVIMENTO

O robd foi construido utilizando a descrigdo do autor na
internet, fiz um print screen da tela do video, para que
pudessemos nos orientar. Promovendo sua autonomia na
execucdo ensienei a soldar, a testar com multimetro as
polaridades e testagem dos resistores, LED, LDR e 0 TIP 122,

3 O TRABALHO PROPOSTO

Montagem e soldagem dos componentes em uma base de pote
de margarina e ou DVD usado. Testagem dos motores e suas
polaridades

4 PROGRAMACAO DO ROBO

Neste rob6 ndo ha programacdo a corrente é continua e quem
estabiliza é o TIP 122 e os resistores soldados ao LED e LDR
impedem que queimem e que possam iluminar o caminho para
0 reconhecimento da linha pelo LDR. A identificacdo do

positivo e negativo foi essencial para que o robd

desemepnhasse seu movimento e comecasse a correr!

5 CONCLUSOES

O rob0 foi construido com a participacéo e nada seria possivel
sem o interesse e dedicacdo. A soldagem foi umanovidade para
Mariah que a principio apresentou um pouco de receio mas o
incentivo de Sophia na execucdo fizeram com que seu robd 6
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Ano e competi¢io Prémios - colocacio

29/07/2017 = Regional - Rio de Janeiro
Robd Seguidor de Linha 6° Lugar

Robd Reciclado TIP 122 Exposigdo




Anais da Mostra Nacional de Robética - MNR 2017 089 | Pégina

Figura 12 - Robis Reciclados apresentados s etapa
Regional SENAI Benfica em 2907/17 - Rio de Jascire

Figura 4 - Robb TIP 122 estruturs em DVD

Figurs 2 - Robd TIP 122 testando os motores

Figura § - Robd TIP 122 domingo & noite

Figura 11 - Robd T1P 122 equipe OBR 2017
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Observacdo: O material multimidia deste trabalho encontra-
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Figura 7 - Robd TIP 122 caracterizagio Princesa Léa

Figura 9 - Rabd TIP 122 spresentagho

Figara § - Robd Arduino participacho OBR 2017
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Resumo: Esse trabalho descreve o0 processo de
desenvolvimento de um robé diferencial para competir na
modalidade pratica da OBR. Desenvolveu-se um robd capaz de
seguir linha, desviar de obstaculos e passar por redutores de
velocidade atividades exigidas pelas salas 1 e 2 da prova. Para
a construgdo utilizou-se um Kit Chassi 2WD Rob6 para
Arduino e para programacéo C/C++ com algumas alteragdes
estruturais e a IDE Arduino Software. Os testes realizados
demonstraram resultados satisfatérios e com potencial para
evolucéo.

Palavras Chaves: Robdtica, Competi¢do, OBR, Mecanica,
Programacéo.

Abstract: This paper describes the developing proccess of a
differential robot to compete in the practical mode of OBR. We
developed a robot capable of following line, avoid obstacles
and pass by speed slowers required by rooms 1 and 2 of the
test. For the construction was used a Chassis Kit 2WD Robot
for Arduino and for programming C/C++ programming with
some structural changes and IDE Arduino Software. The tests
performed showed satisfactory results with potential for
evolving.

Keywords:  Robotic, Competition, OBR, Mechanic,

Programming.

1 INTRODUCAO

A robotica pode ser definida como a relacdo inteligente entre
percepcdo e acdo. Dessa forma, é necessério certo grau de
autonomia para realizacdo de uma determinada tarefa, que
envolve uma interacdo entre o robé e 0 meio em que este se
encontra [Pio, Castro e Castro, 2006]. Os robds classificados
como manipuladores sdo aqueles que automatizam trabalhos
manuais humanos. Eles possuem hastes conectadas por meio de
ligamentos metélicos. Geralmente possuem a sua estrutura fixa
ao solo e sdo capazes de fazer movimento com muita precisdo
[Spong et al., 2006]. Esse tipo de cenario aumenta cada vez
mais dentro da sociedade atual. Como mostra a Figura 1,
espera-se que a demanda anual de robds industriais alcance um
valor préximo ao dobro do requisitado em 2016 até 2019
[Confederacdo Nacional da Industria, 2017].

Demanda anual por robés industriais

Quantidade de novas unidades compradas e imativas para os proximos anos

A 1
Ano Brasil Mundo
2014 1.266 220.571
2015 1.407 253.748
2016* 1.800 290.000
3.500 414.000
| w

“Estimativa

Figura 1: Demanda de robés industriais

Dentro deste contexto, pode-se perceber a importancia da
introducdo de jovens dentro do universo tecnoldgico. Além
disso, o ensino de robdtica proporciona um aumento em
diversas caracteristicas dos alunos como desenvolver a
capacidade de elaborar hipdteses, investigar solugdes,
estabelecer relagdes e tirar conclusdes [Benitti et al, 2004].

A Robética Educacional pode ser definida como um ambiente
onde o aprendiz tenha acesso a computadores, componentes
eletromecénicos (motores, engrenagens, sensores, rodas etc.),
eletrénicos (interface de hardware) e um ambiente de
programac&o para que 0s componentes acima possam funcionar
[Santos e Menezes, 2005]. Considerada uma area
essencialmente interdisciplinar a Robética Educacional integra
o conhecimento de diversas disciplinas como a matematica, a
fisica, a computacdo, dentre outras.

Alunos de cursos como Automacdo Industrial, Eletrotécnica,
Mecanica e Informatica possuem diversos beneficios ao se
envolverem em um projeto rob6tico. A robética permite a
aplicacdo direta de conceitos-chave para sua formacéo
profissional. Por exemplo, alunos de cursos técnicos em
Informatica podem trabalhar os conceitos de programacdo e
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alunos de Mecénica podem focalizar o estudo da estrutura e
construcdo fisica dos robds [Martins et al., 2012].

Em posse dessas informacdes, o projeto de robética do CEFET
MG, destinado aos alunos do ensino técnico integrado, oferece
uma estrutura para o desenvolvimento de aplicac@es robéticas.
O trabalho apresentado neste artigo, desenvolvido dentro da
instituicdo, tem como objetivo criar um robd autbnomo que seja
capaz se superar as adversidades da pista proposta pela
Olimpiada Brasileira de Robética (OBR).

2 DESCRICAO DO TRABALHO

O robd aqui proposto deve superar uma vasta gama de
adversidades para ser capaz de concluir o percurso objetivado.
Dentre essas condi¢des podemos citar 0 gap, um espaco em
branco na pista, redutores de velocidade, seguir linha, desviar
de obstaculos fisicos e tomar decisdes em encruzilhadas [OBR,
2017]. Com base no problema demonstrado, o projeto foi
subdividido em duas partes. Em um primeiro momento foi
desenvolvida a parte mecéanica e eletrbnica. ApoOs esse
processo, comegou a ser implementado um algoritmo de
controle com base a estrutura modelada.

2.1 Mecanica

A parte mecénica do projeto é baseada na utilizagdo do Kit
Chassi 2WD Robé para Arduino, o kit contém o chassi de
acrilico e acompanha, motores DC com caixa de reducdo (1:48)
e rodas incluindo uma roda universal pivotante.

2.1.1 Estrutura basica

Visando a estabilidade da estrutura, a montagem foi feita
utilizando o chassi de acrilico como base e uma roda pivotante
€como apoio para a estrutura. Se observado pela parte superior,
como na Figura 2, percebe-se que a estrutura basica do robd
apresenta simetria bilateral, o que permite maior estabilidade
do centro de massa.

Figura 2: Visao superior
As dimensb6es do projeto podem ser observadas na Tabela 1.

Tabela 1: Dimenso6es do rob6

Largura 16 cm
Altura 5cm
Comprimento 20 cm
Inclinacde dos motores em relagio ao solo 30°

2.1.2 Roda pivotada

A roda pivotada, que pode ser vista na figura 3, ndo é revestida
por material emborrachado. 1sso porque o objetivo desse tipo
de roda é a apenas servir como apoio, portanto o atrito causado
por borrachas ndo seria necessario.

O ponto de apoio encontra-se posicionado na parte frontal do
chassi. Isso permite uma inclinacdo de cerca de 30° dos motores
em relacdo ao solo. Essa inclinacdo é importante para que o
robd seja capaz de passar pelos redutores de velocidade de
didmetro 1 cm propostos pela OBR, evitando que a estrutura de
sustentacdo fique muito préxima ao chao e seja barrada pelo
redutor.

Figura 3: Roda pivotada

2.1.3 Tamanho das rodas

Outro aspecto importante da montagem do robd é a escolha do
tamanho das rodas. Fora utilizadas rodas com 5¢cm de diametro.
Desse modo, aumentou-se a velocidade do robd e a precisao
com que ele desenvolve o percurso. Isso significa que a
velocidade com que o robd muda sua trajetdria em curvas sera
maior, conforme a Equacéo (1)

W = J"l['a.l:u.rl} f.“

onde ® representa velocidade angular, r raio das rodas, or e ol
velocidade angular das rodas (direita e esquerda
respectivamente) e L distancia entre eixos.

2.2 Eletrdnica

A parte eletrbnica do projeto consiste na utilizacdo de uma
placa Arduino Mega 2560 R3, Motor Shield L293D Driver
Ponte H para Arduino, sensor de distancia ultrassénico e sensor
de luz LDR.

2.2.1 Motor Shield

Esse circuito eletrdnico é utilizado para direcionar a corrente
emitida por uma fonte para uma determinada direcdo. O chip
L293D possui integrado a ele duas Pontes H e suporta uma
corrente de saida de 600mA por canal, sendo possivel controlar
até 4 motores de corrente continua [Neto et al., 2015].

O esquema da ponte H pode ser representado pela Figura 4. As
chaves funcionam de modo alternado. Quando as chaves S1 e
S4 estdo fechadas, as chaves S2 e S3 estdo abertas, fazendo o
motor funcionar em um sentido. Enquanto que, quando as
chaves S2 e S3 estdo fechadas, as chaves S1 e S4 estdo abertas,
0 que faz com que o motor funcione em sentido oposto.
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Figura 4: Esquema da ponte H

2.2.2 Sensor de luminosidade

O rob6 desenvolvido pela equipe utiliza um sensor de distancia
ultrassbnico para reconhecimento de obstaculos, e quatro
sensores de luz que trabalham em escala de cinza juntamente
com dois leds para o seguidor de linha. A escala de cinza
interpretada pelo sensor pode ser vista na Figura 5.

Figura 5: Escala de cinza recebida pelo sensor

Esses sensores sdo compostos de um resistor dependente da luz.
O resistor restringe a passagem de tensdo elétrica de acordo
com a iluminacéo incidente sobre 0 mesmo. Dessa forma, caso
haja muita luz sobre o componente a tensdo tende a 0 voltz, por
outro se houver pouca luz a eletricidade ndo sofre resisténcia e
o controlador receber como valor de resposta a mesma tensao
emitida. Assim, por meio da variacéo de tenséo é determinado
a posicéo do robd sobre a linha.

2.2.3 Sensor Ultrassoénico

O principio de funcionamento deste sensor parte do conceito de
reflexdo de ondas sonoras. Um oscilador emite ondas sonoras
em torno de 42 kHz produzindo assim ondas com alguns
centimetros de comprimento [Wendling, 2010]. As ondas
refletidas de volta ao sensor sdo analisadas de acordo com 0
periodo de tempo entre a emissdo e a recep¢do do sinal. Com
isso, é possivel estimar a distancia do objeto a frente.

2.2.4 Placa Arduino Mega 2560 R3

O Arduino Mega 2560 é uma placa de microcontrolador
baseada no ATmega2560 (datasheet). Ele possui 54 pinos de
entradas/saidas digitais, 16 entradas analdgicas,4 UARTSs
(portas seriais de hardware), um oscilador de cristal de 16 MHz,
uma conexdo USB, uma entrada de alimenta¢do, uma conexao
ICSP e um botdo de reset [ARDUINO, 2017]. A placa €
compativel com a maioria dos shields desenhados para 0s
Arduino Uno, Duemilanove e para o Diecimila.

Além disso, 0 Arduino tem seu prdprio ambiente de
programacdo (IDE) baseado na linguagem C. A IDE é
compativel com os sistemas Mac OS X, Windows e Linux
[Mcroberts, 2011].

3 MATERIAIS E METODOS

Para o controle do robd foi utilizado a liguagem de
programacdo C/C++ com algumas alteragGes estruturais e a
IDE Arduino Software. Além disso, para testar o bom

funcionamento do projeto foram utilizadas pistas que simulam
a fase pratica da OBR 2017.

3.1 Seguidor de Linha

O seguidor de linha foi desenvolvido utilizando uma variagédo
da tradicional técnica de controle de processos conhecida como
Proporcional Integral Derivativo (PID). Nesse método, através
de uma calibracéo inicial obtém-se os valores esperados para a
leitura dos sensores. Quando ocorre variacdo nesses valores, a
programag&o entende como erro e a considera para efetuar uma
corregdo automatizada [Brito et al., 2014].

O funcionamento basico do controlador PID pode ser
sintetizado em trés passos. No primeiro momento a saida é
calculada com base no qudo distante do valor ideal foi a
entrada. Apos essa etapa, € feita uma suavizacdo do resultado
anterior. Esse processo é realizado utilizando o dltimo erro
recebido e o tempo entre amostragens para a sua saida. Por fim,
a porcdo integrativa do sistema é responsavel por corrigir
problemas fixos no sistema que podem ser causados por
problemas mecénicos, se um motor tiver rendimento diferente
do outro por exemplo. A saida ¢ feita utilizando a soma de todos
0s erros registrados pelo sistema.

Para calcular os valores da constantes utilizadas pelo
controlador foi utlizado o método de Resposta em Frequéncia
[Ziegler e Nichols, 1942]. Esse método permite que as variaveis
sejam definidas por meio da observagdo do comportamento do
sistema.

3.2 Desvio de obstaculos

Durante o trajeto proposto, o robd pode encontrar obstaculos.
Esses obstaculos equivalem a paralelepipedo de no maximo 25
cm de altura, 10 cm de largura e 12 cm de comprimento [OBR,
2017]. Dessa forma, cabe ao sensor ultrassonico notificar o
sistema no momento em que houver um objeto a uma curta
distancia.

Ao localizar o objeto, o robd executa uma trajetéria
semicircular de raio 18 centimetros. Essa distancia foi calculada
com base nas largura do rébo e do obstaculo. Desse modo, 0
desvio é feito colisdo com o objeto.

3.3 Rotinas de testes

Os testes praticos do funcionamento do robd foram feitos em
pistas baseadas nas salas 1 e 2 da prova pratica da OBR. Essas
pistas incluem gap’s, obstaculos, curvas com decisdo e curvas
de 90°, um exemplo de uma das pistas utilizadas na modalidade
pratica de um ano anterior pode ser obervado na Figura 6.

t T v

Figura 6: Salas 1 e 2 da OBR

Foram realizados diversos testes de tempo de percurso durante
toda a montagem do robd. Para a realizacdo dos testes foi
utilizada a pista da Figura 7, elaborada segundo alguns dos
padrdes da OBR. Essa pista apresenta um trajeto interno
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independente, com largada no ponto 1, e um outro trajeto que
contorna o primeiro.

Figura 7: Pista de testes

Além disso, foi feita uma participagcdo modalidade regional do
Torneio Juvenil de Robética (TJR) disputado no més de maio.
Foi escolhida essa competicdo como forma de validacdo dos
resultados pela semelhanca das regras do TJR se comparadas
com as regras da OBR. A pista dessa competi¢do segue um
formato que compartilha diversas semelhancas com a pista da
OBR como é exemplificado pela Figura 8.

Figura 8: Exemplo de pista utilizado no TIR

4 RESULTADOS E DISCUSSAO

Os resultados obtidos foram de suma importancia para a
avaliacdo da eficiéncia e eficacia do rébo. A partir da resposta
obtida sob diversas situagdes, foi possivel reavaliar a proposta
que havia sido feita para o r6bo de modo a aprimorar o sistema
desenvolvido.

Os resultados obtidos nas pistas de testes apresentadas na
Figura 6 podem ser visualizados na Tabela 2. Nota-se que 0s
componentes mecanicos empregados na construcdo do rébo
possibilitaram executar a pista dentro de pequeno espaco de
tempo. Assim, pode-se perceber uma vantagem em relagdo a
robos de mesma eficacia na pista, visto que o tempo gasto é
considerado fator de desempate dentro da competicdo
objetivada.

Tabela 2 — Resultados dos testes de tempo de percurso

Teste Tempo Médio
Pista externa 8s
Pista interna 15s

Além disso, a experiéncia obtida ao participar do TJR foi de
grande importancia para a melhoria do projeto. Na ocasido, foi
possivel observar alguns problemas de posicionamento dos
componentes e alguns pontos a serem melhorados no
controlador.

5 CONCLUSOES

Conclui-se que para esse tipo de projeto, uma base tedrica pré-
estabelecida é de grande importancia, ja que os conhecimentos

relacionados a elétrica e eletrénica foram fundamentais para o
& funcionamento do robd.

i\

Espera-se futuramente ampliar as funcionalidades do robd, de
modo a torna-lo capaz de trabalhar também na sala 3 da parte
pratica da OBR. Essa sala consiste em um campo sem linha de
orientacéo, cercado por paredes e de acesso por uma rampa de
até 20° de inclinacdo em relacdo as salas 1 e 2. O objetivo nesse
local é identificar e recolher uma esfera de 5 cm de didmetro,
posteriormente levando-a para uma area predefinida por um
triangulo preto.
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Resumo: Este artigo tem como objetivo mostrar o
desenvolvimento de rob6s seguidores de linha auténomos,
voltados para provas de resgate, de fabricacdo artesanal,
utilizando de material pléstico reforcado com fibras de vidro e
sucata. O projeto apresentado busca canalizar o interesse dos
alunos na area da robética, divididos em equipes, e qualifica-
los para elaborar seus préprios robds, empregando sensores e
mddulos eletrdnicos, garras roboticas, motores e seus circuitos
de acionamento, microcontroladores e mais. Cada equipe
escolheu um conjunto de métodos e componentes diferentes,
afim de explorar caracteristicas Unicas de seu modelo tomadas
como ponto forte. Os robds devem ser capazes de desempenhar
as diversas tarefas encontradas na prova de resgate da
Olimpiada Brasileira de Robotica de forma autdbnoma, e para 0s
ensaios e testes, foi utilizada uma arena similar a encontrada na
competicdo. Os resultados obtidos até entdo, se mostram
satisfatorios, indicando, inclusive, a viabilidade de adaptacdo
da metodologia utilizada para trabalhos futuros de aplicagéo
dos protdtipos em areas diversas, como robética educacional,
controle logistico de estoque, saude e assisténcia social e, ainda,
outros servicos.

Palavras Chaves: Robdtica Mével, Fibra de Vidro, Seguidor
de Linha, OBR.

Abstract: This article aims to show the development of
autonomous line follower robots for rescue tests, made by using
glass fiber reinforced plastic and scrap. The project aims to
channel students' interest in robotics into teams and qualify
them to craft their own robots, using sensors and electronic
modules, robotic claws, motors and their drive circuits,
microcontrollers, and more. Each team chose a set of different
methods and components in order to explore unique features of
its model taken as a strength. Robots should be able to perform
the various tasks found in rescue test of Brazilian Robotics
Olympiad , and for the trials and tests, an arena similar to that
found in the competition was used. The results obtained so far,
are satisfactory indicating, also, the feasibility of adapting the
methodology used, for future works applying the prototypes in
diverse areas such as educational robatics, logistics, medical
and social assistance and several other services.

Keywords: Mobile Robotics, Fiberglass, Line Follower, OBR.

1 INTRODUCAO

A robdtica se constitui num campo tecnolégico de ensino e
pesquisa que envolve a integracdo entre as areas da mecanica,
eletrbnica e computacdo, uma vez que trata de sistemas
constituidos de maquinas controladas automaticamente por
circuitos eletrénicos integrados. A aplicacdo de tecnologias
roboticas nas empresas e industrias ja tem proporcionado
significativa redugdo de custos e aumento da produgdo. Além
disso, 0s sistemas computacionais da atualidade fornecem
infindaveis recursos tecnoldgicos, o0 que determina um
momento propicio para o continuo crescimento desse ramo
cientifico, num curto espaco de tempo [1].

A partir desses avangos, a robética vem se apresentando cada
dia mais presente no cotidiano da sociedade, favorecendo o
surgimento das mais diversas modalidades como, por exemplo,
a robdtica educacional, que proporciona um instrumento de
ensino-aprendizagem para o desenvolvimento do raciocinio
I6gico e da criatividade em disciplinas como a fisica e a
matematica, dentre outras, nos mais variados niveis de ensino
[2, 3].

Com o intuito de promover a popularizacéo e difusdo da ciéncia
e tecnologia entre os jovens, olimpiadas cientificas séo
realizadas em praticamente todo o mundo. Esse é o caso da
Olimpiada Brasileira de Robética (OBR): uma iniciativa
apoiada pelo CNPq, que “... utiliza-se da tematica da robética
- tradicionalmente de grande aceitagdo junto aos jovens — para
estimula-los as carreiras cientifico-tecnologicas...” [4].

Pretende-se, entdo, com esse projeto, realizar-se estudos e
analises praticas para a utilizagdo de Fiberglass [5] na
fabricacdo do chassi e demais componentes de robds seguidores
de linha que serdo construidos com a finalidade de participagdo
junto a Olimpiada Brasileira de Robotica 2017 [4].

2 PROPOSTA DO TRABALHO

O presente trabalho prop&e o desenvolvimento de protétipos de
robds seguidores de linha de baixo custo e fabricacdo prdpria,
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construidos utilizando-se a técnica de laminacdo manual de
plasticos reforcados com fibras de vidro (PRFV) para a
producdo do chassi e demais pegas acessorias, combinadas ao
reaproveitamento de materiais de sucata.

O projeto e layout das estruturas dos robs, bem como a escolha
de seus componentes sensores, atuadores e microcontroladores
para a implementacdo do controle automético, deve observar
requisitos que atendam as especificagbes para execugdo das
tarefas da Olimpiada Brasileira de Robotica.

3 MATERIAIS E METODOS

Foram formadas equipes de desenvolvimento com um
guantitativo de 2 a 4 alunos por equipe, para a producdo dos
robds seguidores de linha a serem inscritos na Olimpiada
Brasileira de Robotica 2017. Uma das equipes, formada por
alunos do curso técnico subsequente, ficou encarregada da
produgdo de um robd com as mesmas finalidades, voltando-se
seu foco de trabalho para o desenvolvimento de um kit seguidor
de linha educacional.

A abordagem metodolégica de execugdo do projeto constitui-
se de pesquisas a respeito das partes fisica, eletronica e ldgica
dos protétipos (chassi, motores, sensores, programacéo, etc).
Em seguida, foram especificados 0s componentes necessarios
para a implementacdo das funcionalidades do rob6, definindo-
se um modelo para a estrutura do chassi.

De posse do referido modelo, o préximo passo se constitui na
fabricacdo das pegas que constituirdo o chassi do robd. Para
tanto, aplicou-se a técnica de laminacdo manual de plésticos
reforgados por fibras de vidro. A Figura 1 apresenta os alunos
no laboratério de Materiais do IFRN Campus Parnamirim,
preparando-se com 0s equipamentos de protecdo individual
necessarios para o trabalho com as substancias e materiais
envolvidos na aplicagdo da referida técnica.

Figura 1 - Alunos trabalhando com PRFV.

Uma vez que as pegas estdo prontas, realiza-se, entdo o
acabamento das mesmas, como também a furacdo necessaria
para o acoplamento dos componentes e eixos do mecanismo de
tracdo do seguidor de linha. Essas etapas sdo realizadas no
laboratdrio de Mecanica do IFRN Campus Parnamirim,
utilizando-se maquinas como o esmeril e a fresadora, conforme
ilustra as Figura 2 e 3.

Figura 3 - Furacao das pecas na fresadora.

Posteriormente, € realizada a montagem do chassi, acoplandose
0s componentes eletrdnicos necesséarios a realizagdo dos
primeiros testes. Para tal, as equipes tém acesso a uma arena de
testes montada no laboratério de pesquisa do campus, que
simula o percurso e obstaculos encontrados nas competicoes,
construida para otimizar a experiéncia dos alunos e prepara-los
para as situacfes de prova. A arena, ilustrada na Figura 4, é
ainda customizavel, permitindo atender a especificidade de
cada teste, quantas vezes for necessario.

Figura 4 - Arena de Testes.

3.1 TRABALHO COM PRFV

Foi necessario durante o planejamento dos modelos escolher
um material adequado para a construgéo dos robés. O material
deve respeitar certas caracteristicas para atender as
necessidades dos robds, facilitar as rotinas de testes, além de
permitir modificacbes e reparos ao longo do processo de
desenvolvimento. Foi escolhido o polimero reforcado com
fibras de vidro, um material leve de facil usinagem, porém
muito resistente a tracao, flexdo e impacto, além de ser isolante
elétrico, minimizando interferéncias e ruidos nos componentes
eletrénicos [5].
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Para produzir o material, foi utilizada a técnica da laminacao
manual de PRFV, que consiste em dispor a malha de fibra de
vidro sobre um molde ou superficie plana e aplicar a resina
sobre a fibra, conforme apresentado na Figura 3. Antes disso, é
aplicada grande quantidade de material desmoldante sobre a
superficie do molde para evitar a aderéncia da resina,
facilitando posteriormente o processo de desmoldagem.

Figura 5 - Fabricacé@o do PRFV utilizando a técnica de
laminagdo manual.

Os materiais sdo dimensionados de acordo com a necessidade
e pesados com balanca de precisdo, obedecendo uma proporcao
de duas partes de resina para cada parte de fibra. E entdo
adicionado e misturado catalisador a resina, e a mistura é
aplicada a malha com a ajuda de um pincel. Apds um repouso
de aproximadamente 20 horas, pecas estardo secas e prontas
para usinagem [6].

4 RESULTADOS E DISCUSSAO

Trés equipes de alunos do ensino técnico em mecatronica
receberam os materiais selecionados e se encarregaram dos
testes, pesquisas e demais fases do processo de
desenvolvimento. Apesar de compartilhar de materiais e
métodos similares, cada equipe decidiu atribuir niveis de
importancia diferentes as etapas de desenvolvimento e desafios
previstos, resultando em quatro modelos Unicos, tanto em
construcdo, quanto em comportamento.

4.1 EQUIPE OPTIMUSLINE

O trabalho da equipe iniciou-se com o desenvolvimento de um
prototipo simples, com chassi construido com madeira e
aluminio, onde se pdde testar de forma pratica o conjunto de
sensores, motores e plataforma de desenvolvimento.

Ap6s observados os resultados alcangados com essa primeira
versdo do prot6tipo, a equipe deu inicio ao desenvolvimento de
uma nova estrutura para o rob6. Todo o projeto foi, entdo,
esquematizado em software de design computadorizado CAD.
As pecas projetadas foram posteriormente fabricadas com
pléstico reforgado por fibras de vidro (PRFV) através do
processo de laminacdo manuag e colagem com resina, sendo,
em seguida, usinadas em esmeril e fresadora ferramenteira, de
modo a garantir maior precisdo no posicionamento de eixos
durante a montagem.

Para 0 mecanismo de tracdo do robd foram escolhidos
elementos como engrenagens e correntes de bicicleta em
conjunto com um par de motores de passo. A Figura 6 apresenta
a primeira versdo do prot6tipo desenvolvido em PRFV.

Figura 6 - Primeira versdo em PRFV do Optimus Line.

Apbs a realizagao dos testes nessa primeira versdo em PRFV,
observou-se o deslizamento da corrente nas roldanas acopladas
aos eixos tracionados. Dessa forma, foi necessario alterar-se o
arranjo desses elementos adicionando-se uma engrenagem em
cada lado com a funcdo de tensionar a corrente. O chassi
foi,ainda pintado e uma estrutura superior foi adicionada,
gerando-se a segunda versao do protétipo em PRFV, conforme
ilustra a Figura 7.

Figura 7 - Segunda versao em PRFV do Optimus Line.

Nessa nova versao do prototipo, cabe a destacar o arranjo das
engrenagens que buscou maximizar o nimero de dentes da
roldana tracionada encaixados nos elos da corrente de bicicleta.

Além disso, foi melhorada a eletrénica do robd a partir da
producdo de uma placa PCl para comportar os drivers de
acionamento dos motores de passo, ilustrada na Figura 8. Essa
iniciativa impactou na diminuicdo da quantidade de fios
utilizados e no aumento da area livre do robd, como também na
minimizacao de problemas ocasionados por mal contato.

Figura 8 - PCI para os drivers dos motores de passo.
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4.2 EQUIPE CANGUEIRO

Inspirados no chassi de um tanque de guerra, a equipe optou
pela robustez do formato e pelo deslocamento com esteiras,
garantindo vantagens na superacdo de obstaculos e terrenos
desfavoraveis. Apés idealizado, o robd foi desenvolvido em um
modelo de palitos de picolé, que serviu para estudar a
disposicdo das polias e da esteira. Logo foi confeccionada a
primeira versdo em PRFV, ilustrada na Figura 9, que garantiu
grande resisténcia e leveza.

Figura 9 - Primeira versdo em PRFV do Cangueiro.

A escolha do material se mostrou interessante pela
simplicidade, baixo custo de producéo, facilidade de usinagem
e de retrabalho, viabilizando grandes mudancas no projeto que
se mostraram necessarias. Uma limitacdo decorrente do
tamanho dos eixos de fixag&o das polias gerou uma dificuldade
em realizar curvas, sendo necesséria a confeccdo de novas
hastes e projeto de chassi, resolvidas sem maiores problemas
com o aumento da distancia entre as esteiras.

A Figura 10 apresenta a evolucdo do prot6tipo, em sua segunda
versdo, construida em PRFV.

Figura 10 - Segunda versdo em PRFV do Cangueiro.

Ap6s dificuldades e para melhor sistematizar suas conexdes
elétricas, foi confeccionada uma placa de circuito impresso para
acomodar drivers A4988, que sdo responsdveis pelo
acionamento dos motores de passo, reduzindo o nimero de fios
e eliminando a necessidade de uma matriz de contatos
(protoboard).

O controle é implementado no Arduino, utilizando o algoritmo
PD para ajuste do deslocamento baseando-se no erro de
posicionamento do robd sobre a linha. Além disso, a
programacéo utiliza-se do recurso de simulagdo de threads, no
intuito de aprimorar a fluidez do processamento, ja que elimina
chamadas nas fungdes que ndo necessidam ser executadas num
determinado momento, evitando travamentos durante a
execucao do codigo.

4.3 EQUIPE LONE FOLLOWER

Inicialmente projetado em papeldo, o robé evoluiu para uma
versdo composta por duas placas em PRFV, unidas por
corredicas de gaveta reaproveitadas de lixo. O chassi foi
idealizado com amplo espago, prevendo futuras necessidades
de expansdo de capacidades e novos componentes.

Para constituicdo da estrutura de tracdo do robd, foram
produzidas, em material tecnyl, 4 rodas, utilizando-se o torno
mecanico no laboratério de Mecanica do IFRN Campus
Parnamirim. Todas as pecas foram ajustadas manualmente e/ou
usinadas em fresadora para manter o alinhamento do chassi
quando montado. A Figura 11 apresenta a primeira versao do
protétipo.

Figura 11 — Robd Lone Follower Verséo 1.

A manobrabilidade do rob6 ainda ndo estava satisfatéria, em
funcdo do grande comprimento do robd em seu eixo
longitudinal, bem como da disposi¢do das rodas, que
ocasionava arrasto nas curvas, aumentando consideravelmente
o0 atrito, o que influenciava na trajetéria do robd quando da
realizacdo de curvas.

O espaco disponivel para ampliagdes acabou mostrando-se
desnecessario. A segunda versdo do prototipo foi projetada
aproveitando parte do chassi de PRFV e redimensionando-se o
prototipo para um modelo mais compacto. A estrutura do
mecanismo de tracdo foi reduzida para duas grandes rodas em
tecnyl, cujo eixo foi posicionado mais préximo ao centro de
gravidade do robd, e uma roda caster dianteira. Essa
configuracdo mantém o plano do chassi paralelo ao plano da
arena. Agora posicionado sob os motores, o sensor de
reflectdncia permanece sobre a linha mesmo em curvas
fechadas.

A Figura 12, apresenta a nova versdo do protdtipo
desenvolvido.




'.® M N R Anais da Mostra Nacional de Robética - MNR 2017

Mostra Nacional de Robstica ENSINO Fundamental, Médio e Técnico

098 | Pagina

A programacdo para o posicionamento do robd sobre a linha
envolve o uso de controle PID. A rotagdo dos motores €
comandada de forma antagbnica em curvas, facilitando a
locomocdo do robd ao longo do percurso. A contagem dos mini
sensores sobre a linha permite identificar com eficacia
encruzilhadas e regides em que a linha se faz ausente (gaps).

4.4 VISAO GERAL

Todos os robds apresentaram resultados positivos quanto ao
objetivo de seguir a linha. O uso do sensor de refletancia
QTRB8A confere confiabilidade na orientacdo do robd em
relacdo ao percurso.

Quanto aos trajetos curvilineos, os motores de passo permitem
0 balanceamento de rotacdo dos motores para se efetuar a curva.
O uso do driver A4988 otimizou a implementacdo desse
balanceamento.

Os motores foram ainda testados afim de verificar-se
adequacdo do seu torque com relagdo a progressdo dos robds na
rampa da arena (10 a 20 graus de inclinacdo [4]).

As equipes Optimus Line e Cangueiro participaram na etapa
regional RN da OBR 2017, como também os trés protétipos
foram apresentados na MNR regional RN. A utilizacdo do
PRFV foi alvo da curiosidade e atencdes, tanto do publico,
como da equipe de juizes, durante as provas e apresentagdo de
poster no evento mencionado, 0 que resultou na premiagéo da
equipe Optimus Line com a medalha de robé mais robusto da
competicdo, ilustrado na Figura 13, por ter produzido um
sistema resistente, a prova das repetitivas rotinas de teste,
competicdes, além de conveniente & tematica de um robd
encarregado do resgate de vitimas em cendrio de desastre.

Os protdtipos continuam sendo desenvolvidos, o objetivo em
comum a ser atingido pelas equipes é a etapa de resgate ser
concluida com total sucesso, para isso sera necessario projetar
e desenvolver a garra robdtica para tal finalidade, implementar
a logica de resgate no cddigo do robhd, fazer testes e andlises e
aprimorar o sistema com base nos resultados obtidos nos testes.

A praticidade encontrada na confec¢do do chassi utilizando
PRFV culminada com a flexibilidade proporcionada da
plataforma Arduino permitiram a elaboracéo de ideias voltadas
em continuar a desenvolver o projeto apds as provas da OBR.

Figura 13 - OptimusLine: Robd medalhista da OBR
Regional do Rio Grande do Norte no quesito robustez.

As ideias convergem em desenvolver prot6tipos de robos para
0 resgate de vitimas em ambientes desconhecidos ou
conhecidos brevemente, com o intuito de evoluir todo o
desenvolvimento anterior as provas da OBR, tendo em vista a
se passar da simulacdo para a aplicabilidade no mundo real.

Além disso, ultimamente, a robdtica vem sendo também
amplamente aplicada para auxiliar no processo de
ensinoaprendizagem, formacéao e educacdo de criangas.

A robética educacional se destaca por facilitar a compreensao
de conteddos curriculares, o desenvolvimento de diferentes
habilidades, do raciocinio logico e da criatividade [8]. A
robética movel tem se tornado cada vez mais presente no
campo da robética educacional. Porém, muitas instituicbes de
ensino utilizam kits educacionais roboticos disponiveis no
mercado, como 0 LEGO MINDSTORMS® EV3 [9], que pode
chegar a custar R$ 2.699,90 [10].

Nesse sentido, pretende-se ainda o desenvolvimento de kits de
robdtica educacional mais acessiveis, baseados no atendimento
as exigéncias e requisitos da OBR, que possam dar
oportunidade para que escolas com baixo poder aquisitivo
possam ter acesso a implementar a robética em sua grade
curricular [8].

A Tabela 1, apresenta os custos envolvidos e descreve os itens
essenciais utilizados para a montagem de um kit robético com
PRFV, que pode ser utilizado com fins educacionais, capaz de
permitir a construcdo de rob6s com os elementos necessarios a
execucdo das tarefas, obstaculos do percurso e da rampa na
OBR [7].

Tabela 1 - Materiais e custo do kit robotico com PRFV

Descricio Qtd. | Valor total (RS)

Motor de Passo NEMA 17 2 179.80
Bateria 3,7V 2200mAh 2 2274
Sensor de refletincia QTR-8A 1 68.00
Driver Motor de Passo A4988 2 39.80
Ultressonico HC.SRO4 3| v
Jumpers Macho-Fémea 40 16,90
Arduino Mega 2560 1 74,90
Resina Poliéster Escura (Kg) 1 15,00
Manta de fibra de vidro (250g) 1 10,45
Lata de cera desmoldante 1 13,50
Solvente Thinner (Litro) 1 9,50
Catalisador (100 ml) 1 3,50

Total 491 89

Com um gasto total de R$491,89, comparando-se com o kit
LEGO MINDSTORMS® EV3, e considerando-se que 0s robds
montados fabricados sejam capazes de desempenhar as mesmas
fungdes, pode-se obter uma economia de, pelo menos,
R$2208,01.
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5 CONCLUSOES

Considerando os resultados obtidos, podemos notar que a
iniciativa de produzir um robd por inteiro, desde a escolha e
experimentacdo dos materiais até o ajuste fino de controles
l6gicos, ampliou grandemente néo s6 o conhecimento técnico
dos alunos, mas também sua capacidade criativa para lidar com
desafios diversos em mecénica, eletrénica e programagéo.

O PRFV escolhido como material do chassi foi testado e
resistiu a sua aplicagdo na area da robética movel, conferindo a
leveza e resisténcia requeridas pela aplicacdo. O emprego desse
material vem se mostrando bastante eficaz, pois ele possui alta
resisténcia a tracdo, flexdo e impacto, além de ser leve e ndo
conduzir eletricidade[6], favorecendo o uso de PCI's.

Além disso, empiricamente, pode-se afirmar que o PRFV
permite maior flexibilidade quanto a execucédo de restauracdes
nas pegas, caso tenham sofrido algum dano, ou passado por
alguma necessidade de reprojeto.

As técnicas utilizadas em conjunto renderam a equipe Optimus
Line a medalha de robd mais robusto da etapa regional RN da
OBR 2017.

Foi comprovado ainda que é possivel produzir modelos
diversificados e funcionais para uso em competicdes didaticas
e outros fins, reduzindo-se os custos de produgdo e ainda
agregando o beneficio de proporcionar uma maior experiéncia
pratica e aprendizado.

E possivel notar também em cada passo na evolugdo dos
prototipos que o trabalho desenvolveu nos alunos certa destreza
técnica com as ferramentas utilizadas, contribuindo
positivamente para seu desenvolvimento profissional.
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Resumo: O desenvolvimento das tecnologias trouxe grande
avanco para 0 ser humano, tais inovagdes vém sendo
executadas na educacdo, todavia a passos curtos e com algumas
dificuldades por parte dos docentes. O processo de ensino da
Matemética é realizado de forma tradicional dificultando o
aprendizado dos alunos, os quais podem melhorar o
desempenho com métodos atuais. Com a necessidade do corpo
discente por um aprendizado gratuito, de qualidade e de facil
acesso a todos, o aplicativo objetiva cumprir esses requisitos de
forma atual e inovadora, tornando-se uma ferramenta
autoexplicativa para os alunos e um recurso didatico para os
professores. O sistema disponibilizard de explicagbes dos
conteudos inseridos em sua base em sua verséo final, além de
exemplos resolvidos para o treino e fixagdo do assunto estudado
pelo usuario. Em caso de divida na resolugéo dos exercicios, 0
estudante podera acessar um menu, que 0 ajude na construgao
da resposta correta. O banco de dados do programa salvara todo
0 progresso do estudante, para que ele retorne no horéario mais
conveniente aos seus estudos, proporcionando nenhuma perda
no seu processo de aprendizagem. Para a continuidade de temas
mais aprofundados e complexos no aplicativo, sera necessario
a resolucdo dos problemas mais simples, para que o estudante
obtenha uma formagdo completa e se habitue ao método,
exigindo o estudo continuo deste.

Palavras Chaves: Programacdo educacional, tecnologia da
informacé&o, ensino da Matematica.

Abstract: The development of technologies has brought great
advancement to the human being, such innovations have been
carried out in education, however at short steps and with some
difficulties on the part of the teachers. The process of teaching
mathematics is done in a traditional way making it difficult for
students to learn, which can improve performance with current
methods. With the need of the student body for a free learning,
quality and easy access to all, the application aims to fulfill
these requirements in a current and innovative way, becoming
a self-explanatory tool for students and a didactic resource for
teachers. The system will provide explanations of the contents
inserted in its base in its final version, in addition to examples
solved for the training and fixation of the subject studied by the
user. In case of doubt in the resolution of the exercises, the
student can access a menu, which will help in the construction
of the correct answer. The program database will save the
student's progress so that he or she returns at the most
convenient time for their studies, providing no loss in their

complex topics in the application, it will be necessary to solve
the simplest problems, so that the student obtains a complete
training and is habitable to the method, requiring the
continuous study of this.

Keywords: Educational programming, information technology,
Mathematics teaching.

1 INTRODUCAO

A Matematica esta presente em diversas situagdes do cotidiano,
sendo uma das mais importantes para o desenvolvimento
humano envolvendo agilidade em funcéo do raciocinio ldgico.
Com este proposito pretende-se desenvolver um sistema que
auxilie o aprendizado da mesma, para isso torna -se necessario
de algumas ferramentas sendo estas: Ambiente Integrado de
Desenvolvimento (IDE) e linguagem de programagao Python.

A tecnologia esta se tornando parte de nossa vida cotidiana. Todas as empresas,
organizagdes de caridade e causas podem se beneficiar da tecnologia. Ha aplicagdes

que podem ajudar a comprar, dar, associar-se, jogar, ser voluntirio conectar-se,
compartilhar, ou seja, a fazer praticamente tudo que vocé puder imaginar (Bryson
Payne. et al., 2015,p.21)

Python é uma linguagem de programacao de alto nivel, de facil
aprendizagem e gratuito que disponibiliza em sua estrutura a
facilidade da tipagem dindmica e Programacéo Orientada a
Objeto tonando-se uma das linguagens de programagdo mais
utilizada na contemporaneidade. O idioma possibilita
desenvolver para qualquer tipo de ambiente, seja desktop, web
ou movel, contando com excelentes frameworks que auxiliam
desde o desenvolvimento web, até o desenvolvimento de jogos
ou algoritmos cientificos de calculos avancados;

1.2 Ambiente Integrado de
Desenvolvimento

Para o desenvolvimento da aplicacdo optou-se em usar a IDE
da JetBrains, o Pycharm(JetBrains, 2017). Ele Possui suporte a
diversos sistemas de controle de versdo, integracdo com Github
e através de plugin, com o Heroku, possui gerador de
Diagramas de Classe e ORM e suporte para interpretador
Python remoto. O PyCharm conta com fungdes internas de
Python para um acesso rapido e sem erros, também oferece um
passo a passo para criar uma funcdo, além de inimeras
funcionalidades classicas de console e depurador(Depurador é
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um programa usado para testar e depurar outros programas,
chamado também de debug).

2 PROBLEMA

Nos dias atuais 0 ensino da matematica é realizado pela grande
maioria das escolas (dados?) da forma tradicional, o que remete
a necessidade de inovagbes para melhorar o aprendizado
oferecendo auxilio informacional incluindo a gamificag&o.
Pretende-se utilizar a programacdo como meio de construcéo
da plataforma que propde o ensino-aprendizado da Matematica
focando no raciocinio l6gico por meios tecnoldgicos
informacionais e dinamizar a forma de abordar as teméticas.

2.1 Objetivos gerais
e  Oferecer uma ferramenta didatica para o professor;

e  Oferecer um método de estudo atual;

2.2 Objetivos especificos

e Insercdo das ferramentas tecnoldgicas no cenario como
forma de apoio ao aprendizado;

e Inser¢do da pratica e do estudo didrio para 0s usuarios;

e  Oferecer ensino da Matematica gratuito, de qualidade e de
facil acesso;

e Tornar o aprendizado das tematicas abordadas mais
simples e faceis;

e Tonar o aprendizado da matematica autoexplicativa e
individual.

3 METODOLOGIA

O sistema foi elaborado em médulos de desenvolvimento, os
quais possuem o propdsito de melhor estruturar o projeto
cientifico. Cada um deles possuem objetivos de auxiliar na
construcdo, explanagdo, execucdo, administracdo e melhorias
do sistema.

3.1 Ferramenta de desenvolvimento:

O estudo da l6gica de programacdo realizado em codificacéo
Python por possuir um desenvolvimento ativo e organizado,
sintaxe simples e objetiva, suas variaveis sdo fortemente
tipadas e possuem médulos e bibliotecas para as mais diversas
areas de aplicagoes.

3.2 Bibliotecas:

O uso da biblioteca Tkinter se deu por causa da sua facilidade
de uso, recursos disponiveis, por fornecer uma poderosa
interface orientada a objetos e por ser nativo da linguagem
Python, tudo o que precisamos fazer é importa-lo no momento
do uso, ou seja, estard sempre disponivel. A biblioteca Math
fornece um conjunto de fungdes para operagdes matematicas,
por exemplo, funcBes trigonométricas, raizes quadradas,
logaritmos, poténcia e arredondamentos.

3.3 Programaem sala de aula:

Foi elaborado um questionério aplicando para 0s primeiros
usuarios do programa, com indagacgdes que estes responderiam
apos realizar questdes de soma, subtragdo, multiplicacdo e
__expressOes numéricas, a fim de avaliar a experiéncia destes com

a aplicacdo e comprovar a efetividade no ensino e aprendizado
da matematica meio dela.

3.4 Coletade dados:

Apresentou-se 0 projeto para os alunos do 5° ano do Colégio
Paraiso na cidade de Juazeiro do Norte (Ceard), abordando e
explanando o uso da tecnologia como forma de despertar o
interesse dos alunos para o ensino-aprendizado da matematica,
esclarecendo a forma que da qual a aplicacdo auxilia no estudo
diario do usuario e como a mesma pode ser aplicada pelos
professores no formato de ferramenta didatica. Foram expostos
os objetivos da aplicacdo e as maneiras de alcanca-los;
clarificou-se, também, que a plataforma esta sendo construida
para tornar-se gratuita e de livre acesso a todos. Os presentes
manusearam a aplicacdo para experimentar os métodos
oferecidos e vivenciarem na pratica a tecnologia como meio
facilitador para o estudo da matematica. Com o intuito de
analisar as avalia¢cBes dos alunos e professores aplicou-se um
questionario que cada um deles responderia cinco perguntas,
trés de multipla escolha e duas em que estes teriam que dissertar
sua resposta. Os resultados foram positivos o traz a ideia que
este é o caminho correto.

12 pergunta: “Vocé acha importante o estudo da Matematica?
Por qué?”. A questdo foi construida com intuito de perceber a
importancia da matematica na vida de cada usudrio, qual a
importancia do seu estudo diario e a forma como tratam essa
matéria. Todos os participantes do campo de pesquisa
responderam sim ao questionamento, na maioria das vezes
justificaram que a matematica estd presente no cotidiano de
todos, nas profissdes que desejam escolher, por ser divertida,
desenvolver a l6gica ou estar interligada com as outras
materias.

22 pergunta: “Para vocé o uso de tecnologias pode ajudar no
aprendizado da Matematica?”.

A geragdo atual é formada por individuos constantemente conectados através de
dispositivos portateis que demonstram uma resisténcia para 0 modelo educacional
vigente, exigindo assim novas praticas educacionais. Para eles a escola nio possui
estimulo para atrai-los o que demandam em uma adaptagio em relagio as suas

necessidades. (PRISCILLA BASSITT et al. 2012,pag 4).

Com a intengdo de identificar a opinido dos presentes em
relagdo ao método de unificar tecnologia com praticas
educacionais formou-se a 22 questdo, a qual foi bem recebida
por estes, tendo uma resposta de sim por todos.

3% pergunta: “Vocé estuda e pratica a Matemética
diariamente?”.

A Matemitica no cotidiano ¢ uma vertente dessa drea do conhecimento considerada
como agente potencializador do ensino e da aprendizagem, e ainda, como um

da na escola

elemento indispensavel ao processo pedagogico. Ja a matematica
¢ uma maneira sistemdtica e metodica de ensinar os conhecimentos historicamente
acumulados, possibilitando as mesmas oportunidades de conhecimento a todos

(MONIQUE TEIXEIRA et al. 2013, p8).

E indispensavel o estudo diario da Matematica no cotidiano
para melhor fixar o seu aprendizado, porém muitos alunos nao
0 praticam ja que adquirir habilidades como fazer consultas em
livros, entender o que I, tomar notas, fazer sintese e redigir
conclusbes sdo grandes dificuldades para estes. (SANTOS,
JUNCKES, 2013). No questionario 28 alunos afirmaram
estudar e praticar Matematica diariamente, mas somente
porque, em grande parte dos casos, realizam algum tipo de
reforco, curso extra ou sdo forcados pelos pais, assim ndo
possuem o prazer nos estudos. O método oferecido pela
aplicacdo fornece a possibilidade de um estudo cotidiano
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rapido, sendo necessarios apenas alguns minutos do dia para o Telas do sistema:
treino e fixacéo das tematicas. Rl B S —
43 pergunta: “Aprender Matematica gratuitamente desperta
seu interesse?” i
“O nivel socioecondmico tem forte correlago com o desempenho escolar. Alunos mais e
ricos contam com contexto cultural e social mais solido para alcancar melhores resultados. ot
Além disso, escolas privadas sdo, em geral, mais bem estruturadas”. (ERICA FRAGA, PAULO
SALDANA, 2017)
DISTRIBUICAO DOS ALUNOS POR NIVEL DE APRENDIZAGEM EM MATEMATICA NO BRASIL
L Cronograma:
2017 Maio Junho Julho Agosto
Levantamento de dados X X
Estudo das bibliotecas do X X
Python
Introdugio do artigo X
A educagdo deve ser gratuita e de facil acesso para todos, por Estudo do problema x X x x
isso 0 projeto almeja ser totalmente gratuito para abranger o Objetivos X x X
maximo de pessoas possiveis, incentivando ao estudo os que Eswdo  de  artigos x X x
ndo possuem acesso a uma boa educacdo escolar ou correlatos
oportunidade de pagar um curso extra. Estudo das telas do Python x x

52 pergunta: “Como vocé avalia o projeto? Otimo, Muito,
Bom, Bom ou Regular? ™.

Apesar da aplicacfo estd em sua fase inical ele obteve 6timas
avaliacOes dos discentes, obtendo excelente 28 vezes, 7 vezes
muito bom e 5 bom. Durante a resolugdo dos execicios de
expressdo numerica(ex: 30+40x13) houve muitas duvidas, ja
que os estudantes faziam a questdo na ordem que a expressdo
que aparecia (0 correto é primeiro multiplicacdo ou divisao
depois adicdo ou subtragdo), ao submeter a resposta percebiam
0 seus equivocos, dessa forma analisavam a quest&o e refaziam,
acertando, pois perceberam seus propios erros aprendendo com
eles, instingando o raciocinio légico e o aprendizado da
matéria.

45

40 -
35
30
B Sim
25 ¥ Nio
20 Excelente
Muito bom
15
HBom
10 +
| ol |
0

12 pergunta 2% pergunta 32 pergunta 42 pergunta 5% pergunta

Registros da aplicacéo do texte:

4 CONCLUSAO

Diante do estudo foi observado que o protdtipo do sistema em
questdo é viavel para o aprendizado e auxilio da matematica. O
sistema serd aperfei¢coado nas proximas verdes com o intuito de
facilitar ainda mais o acesso a todos os alunos e professores que
desejarem incluir em suas aulas esta ferramenta. A versao 1.0.0
fica especificada como segue abaixo:

REFERENCIAS BIBLIOGRAFICAS

Python. Linguagem de programagdo. 2017. www.python.org.
Acesso em: 31 de Maio de 2017.

Pycharm. IDE para Python. 2017.
https://www.jetbrains.com/pycharm/. Acesso em: 31 de
Maio de 2017

Bryson Payne. Ensine seus filhos a programar. 2015, Novatec.
Acesso em: 10 de jun. 2017.

Craig Richardson. Aprenda a programar com minecraft. 2016,
Novatec. Acesso em: 10 de jun. de 2017.

Klaus Peter Laube et al. Por que estudar Python?
https://www.profissionaisti.com.br/2009/01/10-
motivos-para-voce-aprender-a-programar-empython/.
2009, ProfissionaisTi. Acesso em: 14 de Junho de 2017.

Python Brasil. IDEs para Python.
https://wiki.python.org.br/IdesPython. 2014. Acesso
em: 17 de Junho de 2017

Paulo Vasconcellos. Quais sdo as melhores IDEs para Python?
https://paulovasconcellos.com.br/quais-sdo-as-
melhores-ide-para-python-confira-a-
lista279b54bef301. Acesso em: 17 de Junho de 2017

Python Help. Comunidade de Python.
https://pythonhelp.wordpress.com. Acesso em 18 de
Junho de 2017.

Jodo Otavio. Biblioteca TKinter.

http://www.devmedia.com.br/tkinter-interfaces-
graficas-empython/33956. Acesso em: 21 de Junho de
2017




@ M N R Anais da Mostra Nacional de Robética - MNR 2017
' Mostra Nacional de Robstica ENSINO Fundamental, Médio e Técnico

Elza Marisa et al. Educagdo Matematica na sala de aula:
problematicas e possiveis solugdes.
http://www.ipv.pt/millenium/Millenium29/31.pdf.
Acesso em: 24 de Junho de 2017.

Priscilla Bassitt, Rosa Almeida, Avilo Roberto et al. O
Comportamento da Geracdo Z e a Influéncia nas
Atitudes dos Professores.
http://www.car.aedb.br/seget/artigos12/38516548.pdf.
2012. Acesso em: 15 de Julho de 2017

Rosani Junckes et al. A pratica docente em sala de aula:
mediacao pedagdgica.
http://linguagem.unisul.br/paginas/ensino/pos/linguage
m/eventos/simfop/artigos_v%?20sfp/Ro
sani_Junckes.pdf. 2013. Acesso em 17 de Julho de 2017

Monique Teixeira et al. O uso do cotidiano para o ensino de
matematica em uma escola de Cacapava do Sul.
http://cursos.unipampa.edu.br/cursos/cienciasexatas/fil
es/2014/06/Monique-TeixeiraAzambujal.pdf.  2013.
Acesso em: 19 de Julho de 2017

Erica Fraga, Paulo Saldafia. Ensino de matemética engatinha
até nas escolas privadas de elite do pais.
http://m.folha.uol.com.br/educacao/2017/07/1899625-
ensino-de-matematicaengatinha-ate-nas-escolas-
privadas-de-elite-do-pais.shtml?cmpid=compfb. 2017.
Acesso em: 21 de Julho de 2017

Observacdo: O material multimidia deste trabalho encontra-
se disponivel em: www.mnr.org.br/mostravirtual.

103 | Pagina




'.® M N R Anais da Mostra Nacional de Robética - MNR 2017

Mostra Nacional de Robstica ENSINO Fundamental, Médio e Técnico

104 | Pagina
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LCENTRO DE INTEGRAGAO OBJETIVO
Duque de Caxias — RJ

Categoria: ARTIGO BASICO / MULTIMIDIA

Resumo: O trabalho proposto teve como finalidade
desenvolver uma lixeira eletrdnica, utilizando um modulo para
acoplar em uma lixeira pléstica. O objetivo foi desenvolver um
prototipo em médulo de MDF (Medium Density Fiberboard)
que pudesse ser instalado sem a necessidade de quaisquer
modificagdes na estrutura da lixeira pléastica. A motivagdo para
0 desenvolvimento do protétipo foi o projeto Pro Meio
Ambiente, desenvolvido pelo Centro de Integragdo Objetivo
(CIOB), na Pragca Vereador Tiba no Parque Equitativa,
municipio de Duque de Caxias — RJ. O trabalho foi iniciado em
junho de 2017 e a equipe para o desenvolvimento do projeto foi
composta por sete alunos, com idades entre quinze e vinte anos,
do primeiro médulo do Curso Técnico em Informéatica. O
Resultado foi o desenvolvimento de uma lixeira eletrdnica de
facil instalagdo, utilizacdo e manutencéo.

Palavras Chaves: Educagdo Ambiental, Lixeira eletrdnica,
Kits Robética, Kits Educacionais.

Abstract: The purpose of this work is to develop an electronic
trash can, using a module to couple it to a plastic trash can.
The objective was to develop a prototype in MDF module
(Medium Density Fiberboard) that could be installed without
the need for any modifications to the structure of the plastic
trash. The motivation for the development of the prototype was
the Pro Environment project, developed by Centro de
Integracdo Objetivo (CIOB), at Vereador Tiba’s Square in
Parque Equitativa in Duque de Caxias - RJ. The work has
started in June 2017 and the team involved in this project is
composed of seven students between fifteen years old to twenty
years old, from the first module of the Technical Course in
Computer Science. The result is the development of an
electronic waste bin for easy installation, use and maintenance.

Keywords: Environmental Education, Electronic Dumpster,
Robotic Kits, Educational Kits.

1 INTRODUCAO

A motivacdo para o desenvolvimento do trabalho foi o
Movimento Pré Meio Ambiente, promovido pelo Centro de
Integracdo Objetivo (CIOB), no dia 10 de junho de 2017, na
Praca Vereador Tiba no Parque Equitativa, municipio de Duque
de Caxias - RJ. O movimento teve como objetivo sensibilizar

os alunos e a comunidade sobre as questBes relacionadas ao
meio ambiente, com apresentacdo de trabalhos e orientacGes
sobre o descarte do lixo, sua reutilizagéo e reciclagem (Figura
le?2).

Figura 1 — Movimento Pré Meio Ambiente (foto
gentilmente cedida pelo Colégio CIOB).

i vy r
X

Figura 2 — Movimento Pré Meio Ambiente. (foto
gentilmente cedida pelo Colégio CIOB).

O trabalho proposto teve como finalidade desenvolver um
maddulo que pudesse ser acoplado em uma lixeira plastica de 50
litros. O objetivo principal foi confeccionar uma estrutura, sem
a necessidade de fazer qualquer modificacdo ou adaptacdo na
lixeira, de facil instalacdo, utilizacdo e manutencéo.

Este artigo encontra-se organizado da seguinte forma: a se¢éo
2 apresenta a proposta do trabalho. A secdo 3 descreve 0s
materiais e métodos. Os resultados sdo apresentados na secao
4, e as conclusdes sdo apresentadas na sec¢do 5.




' Mostra Nacional de Robstica ENSINO Fundamental, Médio e Técnico

0(3 M N R Anais da Mostra Nacional de Robética - MNR 2017

105 | Pagina

2 O TRABALHO PROPOSTO

Inicialmente, foi proposto o desenvolvimento do protétipo da
lixeira eletrbnica para apresentar no Movimento Pré Meio
Ambiente, promovido no dia 10 de junho pelo Colégio CIOB,
na Praca Vereador Tiba no Parque Equitativa, municipio de
Duque de Caxias — RJ. Porém, o tempo disponivel era muito
curto e os alunos estavam envolvidos em atividades de
avaliagdo bimestral. Dessa forma, ndo foi possivel iniciar o
desenvolvimento do projeto. Devido a esse fato, foi proposto
entdo desenvolver o projeto para a proxima atividade que € a
Feira Integrada do colégio CIOB, prevista para ser realizada no
inicio de novembro do corrente ano.

O projeto teve inicio em junho. A equipe que participou do
desenvolvimento do protétipo foi composta por sete alunos do
primeiro médulo do Curso Técnico em Informatica, com idades
entre 15 e 20 anos. O trabalho foi dividido basicamente em
quatro etapas. A primeira etapa teve como objetivo desenvolver
a estrutura mecénica para abertura e fechamento da tampa da
lixeira. A segunda etapa teve como objetivo desenvolver o
sistema eletrénico para automatizacdo. A terceira etapa teve
como objetivo desenvolver um sistema para reproduzir as
mensagens de audio para conscientizagdo do usudrio da lixeira
eletronica e por fim, a quarta etapa teve como objetivo
programar o microcontrolador para automatizar a lixeira
eletronica.

3 MATERIAIS E METODOS

Na primeira etapa do projeto foi confeccionada uma estrutura
em MDF sob medida para encaixar perfeitamente dentro de
uma lixeira de 50 litros da Plasutil (Figura 3, 4 e 5).

=

Figura 5 — verificagdo da lixeira eletrénica.

A segunda etapa do projeto teve o objetivo de automatizar a
lixeira. Foram utilizados nessa etapa, 0s seguintes componentes
eletrénicos: um controlador Arduino UNO; um médulo
amplificador de audio; um par de autofalantes de 8Q (Ohms);
um modulo MP3; uma chave de final de curso, uma bateria
selada de 06 Volts 12 Ah Unipower; um protoboard de 170
pontos; um servo MG 996R Tower Pro; suporte “U” de
aluminio e flanges para servo motor.

A terceira etapa teve como objetivo desenvolver um sistema
para reproduzir as mensagens de audio para conscientizacdo do
usuario da lixeira eletrdnica. Nessa tarefa, foi utilizado um
médulo MP3 modelo Wtv020sd16p. O mddulo é capaz de
reproduzir até 256 mensagens e o tamanho do arquivo depende
da capacidade do cartdo de memoria utilizado. Foi instalada
uma chave com contato normalmente aberto na estrutura em
MDF para detectar a aberta da tampa.

O principio basico de funcionamento da lixeira eletrdnica é o
seguinte: o microcontrolador foi programado para detectar com
a ajuda de um sensor ultrassonico a presenca de uma pessoa em
uma distancia menor ou igual a 50 cm. Se o sensor detectar uma
pessoa é acionado o servo motor para girar 90°. A rotagdo do
servo motor ira levantar a tampa. Ao levanta a tampa, o0 sensor
da tampa ir& fechar o contato elétrico e enviar um sinal para o
mdédulo MP3. Ao receber o sinal da chave, 0 médulo MP3 ir4
reproduz a primeira mensagem gravada no cartdo de memdria.
Se a pessoa se afastar da lixeira eletronica, o servo motor ira
voltar para a posicdo inicial e a tampa ird fechar devido a agdo
da gravidade. Quando a tampa abrir novamente, 0 médulo MP3
ird reproduzir a segunda mensagem gravada no cartdo de
memoria e assim sucessivamente para cada abertura da tampa
da lixeira eletrnica.

4 RESULTADOS E DISCUSSAO

O resultado foi o desenvolvimento de uma lixeira eletronica
utilizando uma estrutura que funcionou como um esqueleto,
tendo como acabamento a lixeira plastica de 50L da Plasutil.

A estrutura foi construida sob medida em MDF (Figura 6) e
instalada na lixeira plastica. E possivel observar que ndo foi
necessaria nenhuma adaptacéo na lixeira pléstica (Figura 7).
Foi instalado um servo MG 996R Tower Pro em um suporte de
aluminio em “U” com flange. No suporte de aluminio foi
parafusada uma haste de acrilico e o conjunto fixado na
estrutura em MDF (Figura 8).
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Foi fixada uma chave na estrutura de MDF proxima a tampa
(figura 9). A chave fica normalmente aberta quando a tampa
esté fechada; a chave fecha contato quando a tampa abre o sinal
elétrico produzido e aciona um médulo MP3.

O sistema eletronico da lixeira é apresentado na Figura 10. O
modulo MP3 possui um cartdo de meméria de 1 Bytes com uma
sequencia de mensagens gravadas. A saida de audio do médulo
foi conectada a entrada do amplificador de som. Na saida do
amplificador foram instados dos alto-falantes de 8Q de
impedancia e poténcia de 3 Watts. O pino 2 do médulo MP3
(saida de audio) foi interligado na entrada de um amplificador
de audio de 3 Watts. O pino 13 do médulo MP3 foi conectado
a uma chave normalmente aberta. A cada contato da chave o
maddulo MP3 reproduz a proxima mensagem gravada no cartéo
de memoria.

O microcontrolador Arduino foi programado para fazer o servo
motor girar 90° quando o sensor de ultrassom detectar a
presenca de uma pessoa em uma distancia menor ou igual a 50
cm (Figura 11) com o objetivo de abrir a tampa. Ao acionar o
servo para retornar a posi¢do inicial, a tampa fecha pela agdo da
gravidade.

Figura 6 — montagem dos sistemas eletrénicos e mecanicos.

Figura 8 — mecanismo para abertura da tampa.

-

Figura 11 — programacao da lixeira eletronica.

O primeiro protétipo da lixeira eletrénica é apresentado na
Figura 12. Foram realizados os testes de funcionamento e o
resultado foi muito bom. A lixeira eletronica foi de facil
utilizacdo, instalacdo e manutencdo. A estrutura de MDF possui
uma base que serviu também como suporte para acondicionar
0 saco de lixo, o que facilitou o recolhimento do lixo
depositado.

Figura 12 — prototipo da lixeira eletronica.

5 CONCLUSOES

De uma forma geral, o trabalho foi bem conduzido pelos alunos
e o0 resultado superou as expectativas. Como ponto forte do
trabalho pode-se citar o desenvolvimento de um médulo em
MDF que pode ser facilmente instalado em uma lixeira pléastica.
Os aspectos positivos foram aplica¢do de conhecimentos sobre
estruturas mecanicas, circuitos elétricos, circuitos eletronicos,
microcontroladores, e técnicas de programacgdo. O curto tempo
disponivel para desenvolver as atividades foi o aspecto
negativo. Como sugestdo de melhorias no prototipo, sugere-se
realizar a programacdo do microcontrolador para acionar o
mddulo MP3 e fazer reproduzir mensagens pré-definidas. Outra
sugestdo é a implementacdo de dispositivos e sensores para
identificar quando a lixeira estiver cheia.
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Resumo: O Recife tem um transito conhecido nacionalmente
por ser de muitos carros, e o pior de tudo, sem qualidade no
sistema de Onibus, que é conhecida por ineficiente, demorado,
e até perigosa. DAFBUS ¢é um projeto que visa ajudar o
transporte puablico recifense, por meio de um sistema que
identifica médias de pessoas por 6nibus, demoras que elas
tiveram, se tem alguma area sem estar com &nibus de algum
tipo passando em certa parada, para assim ajudar a controlar e
ajudar a frota recifense de 6nibus, visando assim um melhor
suporte aos usuarios. Fizemos uso do método da engenharia no
decorrer do trabalho e esta no eixo protétipo.

Palavras Chaves: Kit Arduino, Sistema de Onibus, Controle
de Frota, Ajuda ao Cidadao, Prototipo, Transito.

Abstract: Recife has a transit known nationally for being of
many cars, and worst of all, without quality in the bus system,
which is known as inefficient, time consuming, and even
dangerous. DAFBUS is a project that aims to help the Recife
public transport, through a system that identifies averages of
people by bus, problems that they had, if there is any area
without being buses of some kind passing at a certain bus-stop,
to help to control and help the Recife bus fleet, helping better
support to users. We made use of the engineering method in the
course of the work and it is in the prototype axis.

Keywords: Kit Arduino, Bus System, Fleet Control, Citizen
Assistance, Prototype, Traffic.

1 INTRODUCAO

No Recife, moradores tém o constante problema na area de
transporte publico. E a capital com maior taxa de atraso de
onibus; 9 em cada 10 atrasam, e tem uma média de 35 minutos
da chegada a parada até o 6nibus chegar. Enquanto linhas vem
em alta frequéncia e com poucas pessoas dentro, algumas linhas
sdo muito pouco frequentes e quando saem, vao cheias,
colocando em risco a vida dos passageiros. Em 2015
aconteceram dois acidentes graves em nossa cidade: O de
Camila Mirelle, quando a porta do 6nibus abriu em movimento,
e o de Harlinton dos Santos, que o motorista negou parada e
para ndo perder o 6nibus o jovem se pendurou no 6nibus e
depois caiu, ndo resistindo depois aos ferimentos. Problemas
como esses sdo conhecidos pela populagdo. Contabilizamos
que 92% dos usuérios que reclamam do setor ndo recebem
respostas ou recebem respostas pouco convincentes. Esse
~ sistema sO se precariza e fica mais caro, é monopolio
~_capitalista. E isso € algo que sentimos na pele, pois os

integrantes do grupo sofrem diariamente por isso. Varios
trabalhos tentam ajudar o transporte publico, como o cartdo
VEM que faz com que o passageiro ndo tenha de ter o dinheiro
na hora, como o CITTA Mobi, aplicativo que fala horarios que
oOnibus irdo passar na parada, mas nenhum com vérias solugdes
agrupadas, como falar linha de énibus que vocé esta esperando,
ou contar quantos usam cada Onibus entre outras
funcionalidades. Por isso, tivemos a ideia de trabalhar nesse
setor com o projeto DAFBUS. Nosso projeto visa ajudar no
controle de quantidades de 6nibus e controle de qualidade dos
mesmos através de um aplicativo e um sistema digital roboético,
ambos com acessibilidades que vdo ajudar. Nosso projeto se
encaixa em prototipo, pois visa trazer algo inovador em fase de
teste.

2 O TRABALHO PROPOSTO

O DAFBUS se consiste em um sistema, que sera utilizado de
forma autbnoma, conseguindo enumerar quantas pessoas
estardo nas paradas em tempo real, informa nimero de frotas e
pode ser usado para relatar erros, j& que 92% das pessoas que
reclamam ou ndo tem resposta ou ficam insatisfeitas com ela.
O transporte publico, em todo o globo, é utilizado e aprimorado
de diferentes formas para atender e ajudar os problemas locais.
Nosso robd foi feito para conseguir um dos maiores problemas
dos 6nibus recifenses: A demora do passageiro para sair da
parada. Onibus autdnomos ja estdo circulando em algumas
cidades europeias e Americanas, como: Oslo (Noruega), Las
Vegas e Sdo Francisco (EUA). Porém o Brasil é um Pais
subdesenvolvido e ndo teria orgamento para conseguir
realmente qualificar a sua frota, entdo, decidimos que de uma
forma barata, pratica e eficiente nosso robd poderia realmente
mudar o transporte puablico. Usamos o arduino com sensor
RFID para programar e usar como prototipo.

3 MATERIAIS E METODOS

Utilizamos do método da engenharia, isso é: achar um
problema, estuda-lo e achar uma solucdo para fazer nosso
trabalho. A dupla se encontrava semanalmente as segundas, no
ambiente escolar em uma carga-horaria opcional extra.
Pesquisamos em artigos e noticias da internet, além de escutar
usuarios do transporte. Enquanto pesquisamos, desenvolvemos
ideias de projetos e a desenvolvemos, fazendo protétipos que
seriam feitos e avaliados pela dupla, e com auxilio de professor
e outras equipes do mesmo ambiente de trabalho. O projeto foi
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desenvolvido e sera apresentado na MNR e na Mostra
Cientifica do Colégio Apoio.

4 CONCLUSAO

A proposta apresentada pelo grupo é inovadora, e de fato
ajudaria e vai ajudar uma grande parcela da populagéo. O maior
problema é que o transporte publico recifense tem toda sua frota
e quantidade de dnibus comandada pelo Grande Recife. Mas se
no futuro nosso projeto fizer parte, a diferenca feita pelo
sistema DAFBUS ia ser enorme e essa pode ser nossa ambicao,
além da futura criacdo do aplicativo, que estd sendo
desenvolvido pela equipe. Trabalhamos e trabalharemos de
forma intensa. Nosso projeto foi feito e pensado para ajudar o
Recife e sua alta demanda no transporte publico. Ter uma
politica de construcdo em massa de transportes publicos é caro
e pode continuar fazendo o sistema publico recifense ndo ser
um, exemplo de qualidade. Um jeito barato e eficiente de
melhorar nosso transporte publico.
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Resumo: Este trabalho tem como objetivo contar uma parceria
e um pouco da historia da Camilo Parra Palacio, Idealizador e
projetista do Otto e Otto +. Criador de produtos de brinquedos
para o 2° maior fabricante mundial de insuflaveis, com sede em
Xangai, China. Projetando brinquedos inflaveis para criangas
com uma variedade de licencas como Disney, Star Wars Rovio
(Angry Birds) e Mattel (Fisher price Hot Wheels e Barbie)
também encarregado de novos inovadores Inflaveis Jacuzzi,
barcos, stand up paddle placas, méveis inflaveis e camas.
Camilo mesmo morando na China, autorizou a elaboracéo,
impressdo e construcdo. Sua utilizagdo em atividades
educacionais de robdtica, auxiliara os alunos de forma divertida
na aquisicdo de linguagem, despertando a discriminagéo
auditiva em portadores de deficiéncia auditiva e intelectual.
Para realizacéo deste trabalho, foi desenvolvido ao longo de 18
meses toda a infraestrutura desde moldagem até a execucdo. O
projeto mostra seus méritos obtidos ao longo deste periodo, o
trabalho demonstra que jovens com dificuldade de
concentracdo, memoria, equilibrio e perda auditiva sdo
estimulados a falar, repetir gestos e observacao aos detalhes dos
movimentos. Este robd ser4& muito Gtil e demonstra que
podemos auxiliar com o uso da robética a ampliar os
conhecimentos e desenvolver habilidades juntos a escola ou a
terapia. O qudo importante é o desenvolvimento da robética nas
escolas, de ensino fundamental e médio e auxiliando
profissionais com seus pacientes em consultdrios e ou hospitais
em terapia. A Universidade Carlos 11 de Madrid ja utiliza robds
como auxilio em terapias a pacientes com autismo. No Brasil a
UNESP em seu Laboratério de Estudos das Alteragdes de
Linguagem Infantil — LEALLI, utiliza rob6s que auxiliam na
terapia fonoaudioldgica. Este rob6 futuramente podera auxiliar
em creches e escolas como um novo recurso aliado ao ensino e
habilidades, de facil manuseio e programacao.

Palavras Chaves: Robotica, Escola

Participativa, Inclusiva, Arduino.

Desenvolvimento,

Abstract: This work aims to tell a partnership and a bit of the
history of Camilo Parra Palacio, Idealizer and designer of Otto
and Otto +. Creator of toy products for the 2nd largest
manufacturer of inflatable toys worldwide, based in Shanghai,
China. Designing inflatable toys for children with a variety of
licenses such as Disney, Star Wars Rovio (Angry Birds) and
Mattel (Fisher price Hot Wheels and Barbie) are also in charge
of new innovative Inflatable Jacuzzi, boats, stand up paddle
boards, inflatable furniture and beds. Camilo, even living in
China, authorized the elaboration, printing and construction.
Its use in robotic educational activities will help students in a

fun way in language acquisition, arousing hearing
discrimination in people with hearing and intellectual
disabilities. In order to carry out this work, the entire
infrastructure from molding to execution was developed over
18 months. The project shows its merits obtained during this
period, the work shows that young people with difficulty of
concentration, memory, balance and hearing loss are
stimulated to speak, to repeat gestures and observation to the
details of the movements. This robot will be very useful and
demonstrates that we can help with the use of robotics to
expand knowledge and develop skills together with school or
therapy. How important is the development of robotics in
schools, elementary and middle schools and assisting
professionals with their patients in clinics and or hospitals in
therapy. The University Carlos Il of Madrid already uses
robots as aid in therapies to patients with autism. In Brazil,
UNESP in its Laboratory of Studies of the Children's Language
Changes - LEALLI, uses robots that aid in the speech-language
therapy. This robot will be able to help in kindergartens and
schools as a new resource allied to teaching and skills, easy to
handle and programming.

Keywords: Robotics,
Inclusive, Arduino.

Development, Participatory School,

1 INTRODUCAO

Felipe muito preocupado com a democratizacdo do ensino de
Robdtica nas escolas como meio integrador e inovador, prop6s
0 uso do DIY nas redes escolares.

Aluno do 8?2 ano do Ensino Fundamental, tem interesse em
aperfeicoar e ampliar os seus conhecimentos na area de robdtica
e seu uso de forma inclusiva, por ser de baixo custo e de facil
execucao.

Ao longo de 18 mesesfoi realizado todo o processo de pesquisa
para elaboracdo, construcdo e autorizacdo para 0 uso. Seu
criador Camilo Parra Palacio, esbocou surpresa com sua
aplicacdo, pois um jovem de 12 anos com um olhar
diferenciado e preocupado com a incluséo digital e e ensino de
robética.

Atualmente as escolas recebem em suas salas de aula, alunos
com alguma Deficiencia Intelectual e ou Auditiva.

Iniciamos uma pesquisa do uso da Robdtica como ferramenta
coadjuvante em terapias e 0 Uso em criangas com autismo, isto
é, robotica que auxilia no desenvolvimento e reabilitagdo
infantil.
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Entre as iniciativas que reforcam a proposta da interagdo esta o
projeto Robdtica-Autismo, de Portugal. Desde 2008, a técnica
é estudada pelo grupo formado entre a Universidade do Minho
e a Associacdo Portuguesa de Pais e Amigos do Cidadao
Deficiente Mental. Com a ajuda de diversos modelos de robds,
0s pesquisadores criaram atividades que desenvolvem
competéncias sociais e ajudam no aprendizado. Enquanto
algumas criancas apresentaram um aprendizado visivel, outras
mostraram progresso ao manter contato visual com o0s
terapeutas ou somente no tempo de permanéncia na atividade
proposta.

A Universidade Carlos Il de Madri, da qual os pesquisadores
fazem parte, é referéncia internacional em robdtica, gracas a seu
prestigiado "Robotics Lab" e o selo de fabricagdo de vérios
robds humanoides desenvolvidos por engenheiros que auxiliam
na inclusdo e terapia de pacientes com autismo e outras
deficiéncias.

Para nossa surpresa no Brasil encontramos na UNESP. O
Programa de Intervencdo Fonoaudioldgica com Robdtica é
realizado no Laboratério de Estudos das Alteracdes de
Linguagem Infantil (LEALI) da Unesp de Marilia pelas
pesquisadoras, com apoio de graduandas em Fonoaudiologia da
FFC, e tem entre seus objetivos principais utilizar a robotica
para favorecer as habilidades sociais, comunicativas e
cognitivas de criangas e adolescentes com Transtornos do
Espectro do Autismo. As situaces e atividades sdo planejadas,
registradas e analisadas por meio de procedimentos
metodoldgicos de pesquisa cientifica.

Felipe idealizou um robd que possa fazer movimentos que
estimulem a coordenagdo motora, ampla com a repeticdo de
movimentos, estimulo a fala e socializacdo. O DIY atendeu a
esta proposta.

Felipe participou da OBR 2017 com o seu robd seguidor de
linha com sensores, ultrassom e utilizou a placa Arduino com
sua propria programacao, muito criativo.

2 DESENVOLVIMENTO

O robd foi construido utilizando a descrigdo do autor na internet
composto por 4 pegas que sdo impressas em impressora 3D,
dois servo motores, sensores de luz, toque e ultrasson e som e
uma placa de Arduino.

3 O TRABALHO PROPOSTO

O projeto procura proporcionar uma visao bem especifica sobre
a robotica educacional como uma ferramenta em auxilio ao
professor e ou terapeuta que o utilizara em sala de aula ou em
consultérios de atendimento, procuramos mostrar que a
robética € uma ferramenta coadjuvante e que através disso
ajuda os alunos a trabalhar em grupo ou individual, ter suas
préprias descobertas, opinides e a ter seus préprios estimulos, a
robética desenvolve também a coordenagdo motora e auxilia
em varios projetos que facilitam o pensamento em sala de aula
e a criatividade.

4 PROGRAMACAO DO ROBO

Camilo disponibilizou na internet a programacao completa para
Arduino e Felipe fez algumas adequacdes.

5 CONCLUSOES

De uma maneira geral, pode-se considerar que as atividades
realizadas durante o desenvolvimento desse projeto de robética,
possibilitaram um grande aprendizado, a interagdo como
assunto e a vontade de aperfeicoar sempre, superando grandes
desafios.

Foram muitas as dificuldades encontradas, como por exemplo,
0s erros nas programacoes e nas construcdes do rob6. Contudo,
com muita criatividade e determinacdo, Felipe tentou sempre
buscar solucGes para nossos problemas.

Com a participacdo na Competicdo Brasileira de Robdtica
2017, com robh6 seguidor de linha foi muito gratificante, a
utilizacdo de robds como meio integrador do conhecimento
cientifico.

Esperamos que possamos interagir com outros profissionais
para a troca de experiéncias, obtendo assim um maior
aprendizado e aperfeicoamento do uso da robética na area de
reabilitacdo, inclusdo de criancas e adolescentes com
deficiéncia intelectual e auditiva.

AGRADECIMENTOS

Agradecemos ao Camilo Parra Palacio por permitir a
reproducéo de sua criagdo no Brasil, a meu pai Robson que
disponibilizou os recursos e a Prof? Jeane de Fatima pelo
incentivo e aplicagdo deste robd na area educacional como
ferramenta inclusiva para profissionais de satde e reabilitacdo
e professores em salas de aula inclusivas.

Tabela 1 - Competigdes e seus prémios.

Ano e competigio Prémios - colocagio

29/07/2017 - Regional - Rio de Janeiro

Robé Seguidor de Linha 5° Lugar

Robd Reciclado TIP 122 Exposi¢io

=N g?%
o

v I
N 8

Figura 1 — Robd ordem para montagem
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Figura 3 — Robd ligacdo servo motores

———

Figura 5 — Robd impressao 3D

Figura 6 — Robd movimento dos pés

Figura 7 — Robd movimento inclinando para direita

Figura 9 — Rob6s Reciclados apresentados na etapa
Regional SENAI Benfica em 29/07/17 — Rio de Janeiro
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Resumo: Consiste em um protétipo de um modelo de rob6
autdbnomo, criado com intuito de auxiliar no diagnostico basico
de salde, temperatura, batimentos cardiacos de um ser humano.
O Dr. Robd é composto de sensores, camera, atuadores,
unidade de controle e pecas internas. Fisicamente um
brinquedo, com os requisitos de seguranca, onde seus
movimentos, luzes e sons irdo despertar a atencéo e curiosidade
das criangas, proporcionando uma interacdo que viabilizard o
envio de informacgdes coletadas aos pais.

Palavras Chaves: Robd, sensores, salde e crianca.

Abstract: It consists of a prototype of an autonomous robot
model, created with the purpose of assisting in the basic
diagnosis of health, temperature, heart rate of a human being.
Dr. Robot is composed of sensors, camera, actuators, control
unit and internal parts. Physically a toy, with safety
requirements, where their movements, lights and sounds will
arouse children's attention and curiosity, providing an
interaction that will enable the sending of collected information
to parents.

Keywords: Robot, sensors, health and child.

1 INTRODUCAO

E notério que em meio a correria dos dias atuais muitos pais se
veem sem tempo o suficiente para cuidar 100% de seus filhos,
as horas de trabalham aumentam e as horas em casa diminuem
o0 tempo de atenc&o do ser-humano fica cada vez menor.

A vida esta cada vez mais corrida, sdo tantos afazeres que nos
da a sensacédo de que o dia deveria ter pelo menos umas 10 horas
a mais, especialmente quando precisamos negociar as nossas
necessidades com as necessidades dos nossos filhos. Ser pai /
mae/ responsavel por uma crianga ndo é uma tarefa nada facil,
essas funcdes ndo vém com manual e sdo cheias de imprevistos
que demandam tempo.

Atualmente, muitos pais vivem a anglstia de buscarem
realizagdo profissional (que exigem muitas horas fora de casa)
versus a culpa por ter pouco ou nenhum tempo para os filhos.

Criangas tém muitas necessidades e muitas delas podem ser
supridas através da atencdo que seus pais lhes ddo (Amor,
Carinho, Seguranca, etc), quando ndo tem a atencdo devida,
elas podem apresentar alguns comportamentos especificos, que
podem indicar esta falta de aten¢éo, como por exemplo:

e Comportamentos de inseguranca (querer dormir no seu
quarto, dificuldade em se separar de vocé)

o Necessidade Extrema de chamar a atencdo quando estad com
VOCé

e Comportamentos Agressivos — Brigar, Bater em Vocé
e Isolamento

e Medo O filho vé os pais como a melhor fonte de
entretenimento e brincadeira.

Esse continua a ser o reflexo visto a partir dos 73% de criangas
brasileiras entre os sete e 0s 12 anos que, na hora de escolher,
preferiam brincar com o0s pais a estar sentados diante da
televisdo. Os especialistas em psicologia infantil ndo costumam
poupar nas palavras para enaltecer a importancia dos pais
quando o0 momento é reservado a brincadeira, mas 0s nimeros
no Brasil ndo ajudam: 61% dos pais brasileiros que
participaram no relatério "Play Report" admitiram "ndo ter
tempo suficiente para brincar com os filhos". E a percentagem
mais elevada entre 0s 25 paises analisados pelo estudo.

Os filhos necessitam da atencdo dos pais, sobretudo quando
falamos de criangas mais novas, ainda muito dependentes a
nivel afetivo.

No entanto, o facto de ndo estar todo o tempo com eles acaba
por também lhes dar espago para desenvolver a sua
independéncia, sendo por isso muito importante que lhes
transmita confianga durante o tempo em que estéo juntos.

PROBLEMA

No dia-a-dia temos compromissos com diversas atividades,
entre elas a do trabalho, fazendo com que deixamos de lado o
acompanhamento dos filhos, de tal modo que ndo conseguimos
analisar sua salde de forma &gil e rapida, entdo se buscou
desenvolver o Dr. Rob6.

2 OBJETIVO

e Com base nas informagdes ditas na introducdo se viu
necessario a construgdo de um ajudante que auxiliasse os pais
na busca pelo equilibrio entre familia e trabalho, que também
pudesse realizar um diagnostico da crianca evitando
preocupacBes e facilitando a vida de pessoas assim como a
tecnologia faz.

o Atencdo Integral a Saide da Crianga.
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» Monitoramento em tempo real com informacdes de sadde.

o A satisfacdo da crianga com o brinquedo.

3 TRABALHO PROPOSTO

O projeto que desenvolvemos foi essencial para auxilia a satde
de criangas. Criamos um brinquedo capaz de medir a
temperatura € 0s batimentos cardiacos, sem o auxilio de
qualquer uma outa pessoa, como uma simples brincadeira.

4 MATERIAIS E METODOS

Passos da criacdo do protétipo no laboratério pratico de
robética:

e Esboco do projeto (desenho a mdo livre);

e Modelagem 3D - Plataforma Google Sketchup 8 Pro e
XYZware Pro;

e Modelagem corte a laser — Plataforma LaserGrav 8/Corel
Draw;

o Impressdo corte a laser — RK-1000;

e Principais componentes;

L

Sensor de frequéncia cardiaca

Sensor de temperatura corporal

« Montagem do Dr. Rob6 na prética;

o Testes.

RECURSOS DIDATICOS

o Livros.

e Pesquisas na internet.

e Pesquisas bibliograficas.

CRONOGRAMA

e Inicio do projeto: 12/04/2017

e Producdo do relatério e banner: 25/08/2017 a 28/08/2017

5 RESULTADOS E DISCUSSAO

Como resultado, percebeu-se que a modelagem do robd
chamou a aten¢do das criangas. Com 0s componentes e circuito
fizemos uma avaliagéo e conseguiu fazer um diagndstico com
um bom nivel de precisdo, visto que é o primeiro protétipo a
precisao.

6 CONCLUSAO

Ficou evidenciado que por ser o primeiro prot6tipo ndo foi
alcancada a preciséo estimada porém o suficiente para ter nogao
de como seria 0 seu desempenho em sua precisdo maxima, o
protdtipo se mostrou eficiente em vigiar alegrar e apresentar um
diagnostico da crianca.

REFERENCIAS BIBLIOGRAFICAS
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Observacdo: O material multimidia deste trabalho encontra-
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Mostra Nacional de Robstica ENSINO Fundamental, Médio e Técnico

0(3 M N R Anais da Mostra Nacional de Robética - MNR 2017

115 | Pagina
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Curitiba — PR

Categoria: ARTIGO BASICO / MULTIMIDIA

Resumo: Com o numero crescente e alarmante de doengas
provocadas pelo mosquito Aedes Aegypti, entre elas: dengue,
zika virus, chikungunya e febre amarela, a equipe de robdtica
Conectados realizou um estudo pensando huma forma de acéo
preventiva ao combate do mosquito. O resultado desse estudo
apresentamos nesta pesquisa, gque batizamos com o nome
Drone Semeador. Para o desenvolvimento da pesquisa,
analisamos artigos, trabalhos e informativos jornalisticos que
pudessem nos dar subsidios para fundamentacédo, criacdo de
hipoteses e consequentemente solugdes para a problematica
apresentada. A ideia que despontou foi a de semeadura dos rios
com sementes de crotalaria e citronela, utilizando com o
mecanismo de a¢do um Drone. A utilizacdo do Drone para
funclo semeadora, além de combater o mosquito, promove
como consequéncia a melhoria da qualidade do rio e das
pessoas que vivem nas proximidades.

Palavras Chaves: Tecnologia, Meio Ambiente, Educacéo,
Saulde.

Abstract: With the increasing and alarming number of diseases
caused by the mosquito Aedes Aegypti, among them: dengue,
zika virus, chikungunya and yellow fever, the robotic team
Conectados carried out a study thinking about a form of
preventive action to combat the mosquito. The result of this
study we present in this research, which we christened the name
Drone Semeador. For the development of the research, we
analyzed journalistic articles, works and informative that could
give us subsidies for reasons, creation of hypotheses and
consequently solutions to the presented problem. The idea that
emerged was the seeding of the rivers with seeds of crotalaria
and citronella, using with the mechanism of action a Drone.
With the use of Drone for seeding function, in addition to
combating the mosquito, it promotes as a consequence the
improvement of the quality of the river and the people who live
nearby.

Keywords: Technology, Environment, Education.

1 INTRODUCAO

Diversas pesquisas sobre o mosquito Aedes aegypti foram
realizadas, no intuito de estudar a proliferagdo, reproducéo,
doencas causadas, prevencdo e combate. Abaixo citaremos
alguns trabalhos que véao ao encontro de nosso estudo.

Apontando inicialmente as caracteristicas do mosquito,
encontramos dados que afirmam que eles tem habito diurno,
sdo pretos com listras brancas e o0 mais alarmante, é adpatado
ao meio urbano.

(Foto: Wikimedia Commons)

Conforme Instituto Oswaldo Cruz, o Aedes aegypti é um
mosquito doméstico, vive dentro ou ao redor de casa ou de
outras construcdes. Ou seja, ele esta sempre perto do homem e
ndo se aventura as matas por exemplo. Tem hébitos
preferencialmente diurnos e alimenta-se de sangue humano,
sobretudo ao amanhecer e ao entardecer.

A transmissdo de doencas sdo causadas com 0 mosquito na fase
adulta e conforme aponta o biélogo Natal (2002), o Aedes
aegyti esta entre 0s mosquitos que passam mais rapidamente
pela fase imatura.

Segundo Braga e Valle (2007), a vigilancia do Aedes aegypti é
feita, principalmente, pela coleta de larvas para medir sua
densidade em areas urbanas. A coleta do mosquito adulto,
custosa e demorada, é realizada apenas em situagdes especificas
ou estudos mais aprofundados. No Parang, segundo
informagdes da Secretaria Estadual de Saide em 2015, 295
municipios registraram a presenca do mosquito transmissor da
dengue, o Aedes aegypti. O que mais preocupou foi que 110
cidades ficaram em estado de alerta de infestacdo e outras 21
em alto risco de epidemia. Inclusive, foi em 2015 que se
descobriu a relagdo entre o zika virus e os casos de microcefalia
no pais.
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Estado do Parana - Risco Climatico da Dengue por Municipio (10/01/2016 - 16/01/2016)
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Fonte: LABOCLIMA - UFPR

Nos trabalhos analisados, geralmente encontramos tanto
medidas de prevengdo como de combate ao mosquito, porém
poucos aliam a tecnologia a essa a¢do. Nosso interesse, como
equipe de Robotica, ndo se direciona Unica e exclusivamente a
competi¢des com os robds, mas a promover junto com a
robética solucdes de problemas cotidianos, envolvendo meio
ambiente, educagdo inclusiva e cidadania.

Para implementar uma medida proventiva na proliferacdo do
mosquito, pensamos ha construcao de um Drone semeador, que
além de semear sementes de crotalaria e citronela, também tem
a funcdo de repovoar as margens do rios.

Nos topicos seguintes, detalharemos como foi realizada a
contrugdo do Drone, as sementes selecionadas para a
semeadura e os resulados alcangados.

1.1 Doencgas causadas pelo mosquito
Aedes aegypti

Febre amarela: Esta doenca afeta, sobretudo paises da Africa,
América Central e América do Sul. Os sintomas levam o
paciente a sofrer febre, dores nas costas, calafrios, cefaléias,
nduseas e perda de apetite. Se a doenga se agravar pode
aparecer ictericia e vomitos e sangramentos internos e das
mucosas. Para esta doenga j& existe vacina. Orienta-se que as
pessoas que quiserem viajar para reas com grande ocorréncia
da febre amarela que tomem a vacina pelo menos 10 dias antes
da viagem. (Fonte: Estefania Esteban)

Dengue: A dengue é causada por um arbovirus (virus em que
parte da replicacdo ocorre em insetos) do género Flavivirus da
familia Flaviviridae. Ele é transmitido de uma pessoa para outra
pela picada da fémea de um hospedeiro intermediario, o
mosquito Aedes aegypti. Uma vez infectada, a fémea jamais
deixa de transmitir o virus da dengue. Apesar da vida curta, ela
¢ voraz: pode picar uma pessoa a cada 20 ou 30 minutos.
(Fonte: Drauzio Varella)

Febre chikungunya: As dores que aparecem na chikungunya
sdo consideradas insuportaveis. De fato, o seu nome vem de
uma palavra africana que significa ‘dobrar-se de dor’. Os
primeiros sintomas chegam uns 3 ou 7 dias depois da picada.
Além dessas terriveis dores nas articulagdes, também
acontecem nauseas, febre alta e erupgdes cutaneas em forma de
brotoejas de cor purpura que cogam muito. A diferenca das
outras trés doencas é que os ganglios linfaticos se inflamam e
pode sangrar o nariz. O mal desse virus é que seus efeitos duram
meses, inclusive pode se converter em dores cronicas nas

articulagGes. Este virus também se encontra ja em alguns paises
sul americanos. No momento ndo existe vacina para esta
doenga. (Fonte: Estefania Esteban)

Zika virus (ZIKAV): E um arbovirus que pertence a familia
Flaviviridae, a mesma dos virus da dengue e da febre amarela.
Ele pode infectar humanos e macacos, que funcionam como
reservatorios para a contaminacdo de mosquitos do género
Aedes. No Brasil, identificado em 2015, na Bahia, ele
encontrou no Aedes aegypti o vetor ideal para a transmisséo da
febre zika, uma doenga nova no pais. Os estudos mostram que
a picada do mosquito Aedes aegypti ndo € a Unica forma de
transmitir o virus da zika. A transmissdo pode ocorrer também
da mae para o feto durante a gestacdo, por transfusdo de sangue
e por via sexual. Neste Gltimo caso, diante de achados recentes,
como a presenca do virus no sémen depois que ndo é mais foi
detectado na corrente sanguinea, em maio de 2016, a OMS
divulgou um guia para prevencdo da transmissdo desse virus
por via sexual. (Fonte: Drauzio Varella)

Acima de 38°C Sem febre ou subfebril < Febre alta > 38%(
Febre (duragdo) ;
(4 a7 dias) 38°C (1-2 dias subfebrll) (2-3 dias)
Surge no primeiro ou
Manchas na pele Surge a partir do quarto 4 Surge 2-5 dia
segundo dia
(Frequéncia) dia 30-50% dos casos 50% dos casos
90-100% dos casos
Dor nos musculos
B e [+++ s/o4+
(Frequéncia)
Dor na articulagio 5
(frequéncia)
Intensidade da dor 2
Leve Leve/Moderada Moderada/Intensa
articular
Frequente e leve Frequente e de
Edema da articulagio Raro
ntensidade moderada a intenso
Conjuntivite Raro 50-90% dos casos 30%
Cefaleia (Frequéncia &
intensidade)
Prurido Leve Moderada/Intensa Leve
Hipertrofia ganglionar
o Leve Intensa Moderada
(frequéncia)
Discrasia hemorragica
Moderada ausente Leve
(frequéncia)
Acometimento Mals frequente que Raro (predominante
Raro
Neurolégico Dengue e Chikungunya em Neonatos)

Fonte: Carlos Brito ~ Professor da Universidade Federal de Pernambuco (atualizagio em dezembro/2015)

1.2 Préticas de controle existentes

As préticas de controle de proliferacdo do mosquito Aedes
aegypti se explicam em 3 categorias: controle mecéanico,
bioldgico e quimico. O primeiro consiste na destruicdo ou a
destinagdo adequada de criadouros, drenagem de reservatdrios
e instalacdo de telas em portas e janelas. O controle bioldgico
refere-se a utilizacéo de predadores ou patdgenos com potencial
para reduzir a populacéo vetorial. E o controle quimico que se
baseia no uso de produtos quimicos para matar larvas e 0
mosquito adulto.

Programas de controle, mapas de risco, divulgacdo extensa
sobre os perigos, multirdes de limpesa de areas com acumulo
de lixo, criagdo de novos inseticidas, inclusive repelentes com
compostos naturais, sdo algumas das praticas que sdo utilizadas
para 0 combater o mosquito. Porém, como salienta Natal
(2002), é necessario que o controle aconteca de forma continua,
pois infelizmente as a¢fes tendem a se concentrar nos periodos
de maior risco.
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1.3 Citronela e Crotaléria na prevencgao
contra o mosquito Aedes aegypti

Crotalaria Juncea: Trata-se de uma espécie de planta que se
adapta a qualquer habitat e cresce rapidamente nos jardins. Em
fase adulta atrai a libélula, predadora natural do Aedes aegypti.
A libélula distribui seus ovos na dgua parada, justamente onde
0 Aedes aegypti se prolifera, e quando os ovos da libélula
eclodem, as larvas se alimentam das larvas do mosquito.

Crotalaria — fonte da imagem: www.plantei.com.br

Citronela: A citronela é considerada um repelente natural e
ecoldgico, pois espanta os insetos sem mata-los. Inclusive, uma
reportagem no jornal Estado de S&o Paulo, apresenta que trés
cidades do interior que apostaram na distribui¢cdo de mudas de
citronela tiveram reducdo nos casos de dengue. Em algumas
cidades, foi sancionado a Lei que promove o uso da citrolena e
crotalaria no combate ao mosquito.

Citronela — fonte da imagem: ruralcentro

LEIN° 11.723, DE 26 DE MARCO DE 2015.

INSTITUI NO MUNICIPIO A CAMPANHA DE INCENTIVO
AO CULTIVO DE CITRONELA E DA CROTALARIA
JUNCEA, COMO METODO NATURAL DE COMBATE A
PROLIFERACAO DO MOSQUITO AEDES AEGYPTI,
TRANSMISSOR DA DENGUE.

VALDOMIRO LOPES DA SILVA JUNIOR, Prefeito do Munkipio de S3o José do Rio Preto, Estado de Sdo Paulo,
usando das atribuicdes que me sdo conferidas por lei, FAZ SABER que a Cimara Municipal aprovou e eu

sanciono & promulgo a seguinte Let

EEXT) institut no Municipio de Sdo José do Rio Preto a "Campanha de Incentivo 3o Culivo de Citronels -
Cymbopogon Winterianus - e da Crotaldria Junce”, como método natural de combate & proliferaclo do
Mosquito Aedes Aegyptl, transmissor da Dengue.

m Poderd o Poder Executivo promover a Campanha de que trata o caput do artigo anterior na execudo da
Lei ora proposta, indicar o setor competente no que couber, para fazer a distribuiio & populaglio interessada,
as sementes e/ou mudas das plantas Citronels & da Crotalaria, concomitante com as agdes de visitas & mutirdes
de combate A Dengue, conscientizando a todos sobre a importincia da Campanha e os beneficios do plantio de

mudas da Citronela e da Crotaldria, no combate da proliferagdo do Mosquito Aedes Aegyptt
X3 (verano)

B £5ts Lei entra em vigor na data de sua publicagdo,

Prefeitura Municipal de $30 José do Rio Preto, em 26 de margo de 2015

VALDOMIRO LOPES DA SILVA JUNIOR
Prefeito Municipal

Projeto de Lel, com substitutivo, n® 262/13

Aprovado em 03/03/15, na 5¢ Sessdo Ordindria
Registrado e publicado na Diretoria Legislativa da Cmara em 04/03/15

Autor da propositura
Vereador Eduardo Pacent

2 O TRABALHO PROPOSTO

Construcdo de um Drone, que semeie sementes de crotalaria e
citronela em areas préximas a rios, com o objetivo de combater
0 mosquito Aedes Aegypti, repovoando essas areas com plantas
e melhorando a qualidade dos rios, assim como a qualidade de
vida das pessoas que vivem nas proximidades.

Apbs a elaboracdo de varios protétipos, a Ultima versdo do
Drone foi construida com placas de circuito impressa, pegas de
lego para o trem de pouso e semeadura, bracos de nylon,
motores brushless e bateria LI1-PO.

Versdo Inicial:

Ultima Versao:
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3 MATERIAIS E METODOS

A ideia inicial era de contruir uma espécie de robd similar a de
um tanque de guerra, em que ao invés de causar destruigdo iria
plantar uma solucdo para combater o mosquito, fazendo a
semeadura com sementes de citronela e crotalaria. Porém, o uso
do robd similiar a um tanque de guerra dificultaria a semeadura
na margem dos dois lados do rio, por esse motivo nasceu a ideia
da utlizacdo do Drone.

Para a fase de construg&o, foram desenvolvidos alguns projetos
e desenhos, tanto que o primeiro modelo construido era
constituido de pecas de Lego, porém na fase de testes
percebemos que o peso do Drone excedeu o limite para levantar
voo de forma segura. Partindo desse pressuposto, decidimos
utilizar pecas impressas em impressdo 3D, pois o material é
mais resistente e leve. Deixamos apenas a estrutura de pouso do
Drone composto de pe¢as Lego. O dispositivo de semeadura
trata-se de um dosador que, ao girar, libera sementes de um
reservatorio instalado embaixo do drone.

Apresentacéo do Drone para criangas de uma escola do
municipio

4 RESULTADOS E DISCUSSAO

A primeira semeadura ja foi realizada, nas margens de um rio
localizado no bairro Vila Oficinas, em Curitiba. Estamos na
fase de monitoramento dessa area, de forma a analisar o
crescimento das plantas bem como a existéncia, ou ndo, das
larvas do mosquito.

Essa primeira semeadura foi realizada em conjunto a campanha
da empresa Rumo Logistica, a campanha reuniu mais de 400
pessoas, entre colaboradores e voluntarios da comunidade.
Todos aproveitaram o dia 5 de mar¢o, um sdbado, para realizar
um mutirdo contra o0 Aedes Aegypti, batizado de: Na Rumo Né&o
Vai ter Zika.

5 CONCLUSOES

Pensar numa solucdo para a questdo repovoamento de espécies
vegetais nas margens do rio e da proliferagdo do mosquito
Aedes Aegypti, aliando a tecnologia como forma de acdo e
transformacdo, nos fez agentes transformadores, com a
finalidade de despertar a consciéncia e reflexdo sobre os
impactos ambientais causados pela agdo do homem.

Como dito anteriormente, 0 que move essa e outras pesquisas
da equipe Conectados € poder utilizar a robética como forma
de desenvolver solugdes para problemas reais, do cotidiano da
comunidade e da escola.
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EASY WIND - UM VENTILADOR INTELIGENTE
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Categoria: ARTIGO BASICO / MULTIMIDIA

Resumo: Easy Wind é um projeto que deseja tornar mais
prético o uso do ventilador no dia a dia, através da criacdo de
um prototipo de controle remoto com fungdes especificas, para
controlar o aparelho. Sabendo que pessoas com dificuldades
e/ou deficiéncias motoras ndo conseguem utilizar a maquina
com praticidade, ja& que para modificar configuragGes, é
necessario aproximar-se do mesmo. Objetivamos a criagdo do
protétipo e a implementacdo de funcgdes integradas a ele, tais
como: Botdo liga/desliga, ajuste da intensidade do vento tanto
pela maquina como pelo controle e botbes numéricos para
programar um temporizador que permitirA ao usuario
programar o tempo desejado para o funcionamento da maquina,
buscaremos entdo, que o0 mesmo possa ajudar e facilitar a vida
dos usudrios, tornando o uso mais pratico, e poder proporcionar
uma maior economia de energia, ajudando assim, o meio
ambiente. Para implementacdo do ventilador inteligente foi
utilizado a plataforma de prototipagem eletrénica Arduino.

Palavras Chaves: Ventilador, Controle Remoto, Economia,
Démotica, Praticidade.

Abstract: Easy Wind is a project that wants to make more
practical day-to-day use of a fan, through the creation of a
prototype of remote control with specific functions to control it.
People with difficulties and/or motor deficiencies cannot use a
fan easily, since to change fan speed is necessary to approach
it. We aim to create the prototype and implementation of
integrated functions such as: On/off button, adjustment of the
wind intensity through the machine and the control and
numerical buttons to program a timer that will allow the user
to set the desired time of work of the machine, we want to help
and to make users life easy, making the fan use more practical,
and be able to provide greater energy savings, helping the
environment. For the implementation of the intelligent fan, the
Arduino electronic prototyping platform was used.

Keywords: Fan, Remote Control, Economy, Automation,
Practicality.

1 INTRODUCAO

Easy Wind, é um protétipo de controle remoto para ventilador,
cuja finalidade é facilitar o uso da maquina para pessoas com
dificuldades e/ou deficiéncias motoras. A principal tecnologia
norteadora que possibilita a criacdo deste projeto é a domética.
! Segundo Zago (2010) o conceito de domética, introduzido na
RN Franga nos anos 1980, refere-se a integracdo de diversas

tecnologias no ambiente domeéstico mediante o uso simultaneo
de eletricidade, eletrbnica, informatica e telecomunicagdes,
buscando como resultado melhorar aspectos como seguranca,
conforto, flexibilidade de uso dos espagos, e,
consequentemente, a qualidade de vida de seus moradores.

O projeto também objetiva atender as necessidades de pessoas
com idade avancada, tendo em vista que o cuidado com estas
pessoas se torna cada vez mais importante, ja que atualmente
temos um aumento significativo da populacdo mundial de
pessoas acima de 65 anos de idade (melhor idade) (IBGE,
2013). De modo que o uso do prot6tipo proporciona ao usuério
a comodidade de poder modificar configuracfes do aparelho a
distancia.

Vale destacar que o controle remoto permite acionar o Botdo
liga/desliga, ajuste da intensidade do vento tanto pela maquina,
como pelo controle e botdes numéricos para programar um
temporizador que permitira ao usuario programar o tempo
desejado para o funcionamento da maquina, buscaremos entéo
com gque 0 mesmo também possa proporcionar uma maior
economia de energia referente a algumas de suas fungdes,
ajudando entdo o meio ambiente. Segundo Wortmeyer Cardoso
(2005) “o controle de consumo de energia elétrica ¢ outra
vantagem para 0 morador que instala um sistema de automagédo
em sua casa. A energia é usada apenas onde e quando €
necessaria. Dispositivos para controle remoto e o tempo
apropriado do ar-condicionado, do aquecimento, iluminag&o e
dispositivos diversos eliminam os gastos desnecessarios de
energia.

Também é pretendido implementar detectores de presenca que
desligariam o eletrodoméstico em caso de auséncia de usuarios
no ambiente. A principal dificuldade encontrada para a
automatizacdo do ventilador € encontrar o sensor mais
adequado que consiga detectar pessoas durante o sono. A
maioria dos sensores encontrados no mercado hoje detecta
movimento, onde para que a pessoa seja detectada ela precisa
estar se mexendo ou passar perto do mesmo, o que dificultaria,
pois nem sempre isso acontece durante o sono.

No campo da pesquisa, 0 nosso projeto além de nos
proporcionar a descoberta de novos conhecimentos no dominio
cientifico, abre novos horizontes para o uso do ventilador,
enquanto maquina cuja finalidade € oferecer conforto ao
usudrio, partindo para uma busca que consiste em transformar
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o ventilador em um dispositivo cada vez mais completo, capaz
de oferecer ao usuario mais funcdes.

2 O TRABALHO PROPOSTO

O trabalho utiliza-se de técnicas da area de démotica, que
consiste na execugdo de sistemas autbnomos ou controlados por
dispositivos. Para realizacdo do projeto foi implementado um
controle infravermelho, capaz de executar funcBes para
controlar um ventilador a distancia. Trabalhamos com a
hipétese de que um usuario que possui dificuldade ou algum
tipo de deficiéncia motora deseja utilizar um ventilador sem a
necessidade de aproximar-se do mesmo para controla-lo.

Foram utilizados diversos materiais para realizacdo das
atividades que desenvolveram o projeto, tais como: Arduino
Uno, relés, display, controle infravermelho, sensor de presenca
e receptor infravermelho. Todo o sistema é programado em
Linguagem C, que é a linguagem utilizada pela plataforma de
prototipagem eletrdnica Arduino.

2.1 Esquemade comunicagao entre os
dispositivos

O diagrama de blocos apresentado na Figura 1, apresenta a
relacdo de comunicacao entre os dispositivos.

Modulo Relé
(SRD-05-VDC-SL-C)

Ventilador

Receptor Infravermelho
(VS 18388B)

Controle Infravermelho

Figura 1 — Diagrama de blocos.

No diagrama, temos ilustrado que o Arduino recebe um sinal
do sensor de presenca, quando 0 mesmo detecta movimentag&o,
este sinal aciona o mddulo relé que envia uma informacéo para
o ventilador, ligando o mesmo, quando o sensor de presenca
ndo detecta movimento, ele envia uma informagdo para o
Arduino, que envia para o ventilador, desligando-o.

O controle infravermelho envia um sinal para o sensor
infravermelho, que o capta e envia para processamento no
Arduino. Ap6s o processamento da informacgdo, o sinal é
enviado para o relé que atua ligando ou desligando o ventilador,
executando assim a funcdo selecionada no controle.

2.2 Descrigao fisicado controle e
execucao

O Easy Wind é composto por um controle infravermelho feito
de plastico com botbes integrados. Um display LCD é utilizado
para exibir informagGes de funcionamento referentes a fungéo
temporizador, que €é o principal diferencial do nosso projeto.

A implementacdo das fungdes se deu durante as reunifes que
tivemos com a nossa orientadora. Ao todo 4 pessoas
participaram da execucdo do Easy Wind, incluindo a nossa
mentora.

3 MATERIAIS E METODOS

Para testar cada etapa e circuitos durante o projeto, utilizamos
os laboratérios do Campus de Educacédo Ciéncia e Tecnologia
IFRN - Campus Santa Cruz. Utilizamos multimetros e testamos
os circuitos de diferentes modos, para observar seu
comportamento com tensdes e resisténcias diferentes e em
demais circunstancias. Os testes foram executados pelos
componentes do grupo diversas vezes, durante todo 0 processo
de realizacdo de cada etapa.

Os dados foram registrados e organizados no MeisterTask, que
é uma ferramenta simples de gerenciamento de tarefas, para
trabalhos em equipe e no Diério de Bordo, que nada mais é do
que um caderno, onde registramos cada fase.

Para processar o funcionamento da maquina, implementamos
botbes liga/desliga para acionar ou interromper sua atividade.

Levando em consideragdo a problemética do desperdicio de
energia elétrica, implementamos um temporizador que controla
0 periodo de uso da maquina, interrompendo 0 seu
funcionamento em situagdes de desperdicio.

Para o futuro, foi pensado em alguma funcéo que possa detectar
a presenca de pessoa no ambiente durante o sono, pois seria Util,
onde caso 0 usuario saia do ambiente e esquega o ventilador
ligado 0 mesmo possa desligar-se automaticamente, ajudando
ainda mais na reducdo do desperdico de energia elétrica. E
também sera concluida a funcdo de alterar a velocidade do
ventilador tanto pelo controle, como pelo proprio aparelho.

4 RESULTADOS E DISCUSSAO

Com o Easy Wind, é possivel viabilizar um melhor uso do
ventilador para usuarios com dificuldades e/ou deficiéncias
motoras. A utilizagdo do timer para implementacdo do
temporizador é uma ferramenta importante no que tange a
economia de energia elétrica pelo uso da maquina somente em
situacBes de necessidade, evitando o desperdicio.

Buscaremos entdo futuramente a realizacdo e aplicacdo das
demais funcBes pensadas para o projeto. 4

5 CONCLUSOES

O projeto é muito importante por trazer mais conforto e
praticidade para a populacdo que utiliza o ventilador,
consideramos que as demais fungdes pensadas para 0 mesmo
também sdo de grande importancia, preservacdo e economia
dos meios naturais e recursos finitos disponibilizados pelo
nosso planeta é de extrema necessidade.
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Categoria: ARTIGO BASICO / MULTIMIDIA

Resumo: Um dos principais problemas ambientais da
atualidade é a polui¢do dos rios. Enquanto alguns paises da
Europa desenvolveram planos eficientes de despoluigdo das
&guas fluviais, o Brasil continua com uma grande quantidade
de rios poluidos. Portanto para colaborar com a limpeza dessa
corrente natural, foi desenvolvido através das pesquisas um
prototipo de um barco que é capaz de coletar o lixo da superficie
das aguas. Observamos que s6 0 barco ndo iria resolver o
problema, mas para contribuir com a iniciacdo seria pertinente
uma acdo de conscientizagdo para que as pessoas soubessem a
importéncia da preservacdo do meio ambiente.O protétipo foi
construido com artefatos da lego e material reciclavel, sua parte
principal é a esteira que é movimentada com motores, e que tem
intuito de levar os residuos da superficie para a area de cima do
barco.

Palavras Chaves: Robotica, Educacdo, Meio Ambiente.

Abstract: One of the main environmental problems of the
present time is the pollution of the rivers. While some European
countries have developed efficient plans for decontamination of
river waters, Brazil continues with a large number of polluted
rivers. Therefore to collaborate with the cleaning of this
natural current, a prototype of a boat was developed through
the research that is able to collect the garbage from the surface
of this natural course. We observed that only the boat would
not solve the problem, but to contribute with initiation would
be perfect an action of awareness so that the people knew the
evil that is doing to the environment. The prototype was
constructed as artifacts of the lego and recyclable material, its
The main part is the treadmill that is moved with engines, and
intends to take the waste from the surface to the upper area of
the boat.

Keywords: Robotics, Education, Environment.

1 INTRODUCAO

A poluicdo das &guas fluviais tem acontecido com muita
frequéncia no Brasil e o pais ainda ndo criou alternativa para
sanar ou minimizar a demanda da poluigdo dos rios. Através
das pesquisas e das inovagOes tecnologicas foi criado um
protétipo de uma embarcacdo que seu funcionamento tem a
funcédo de recolher residuos sélidos que estejam na superficie
dos rios.

2 MATERIAIS E METODOS

Para construcdo do protdtipo foi utilizado artefatos da LEGO e
materiais reciclaveis, para controlar as esteiras e as rodas d'agua
do barco foi usado 4 motores do Kit 45544. O controle de
processamento de dados do robd foi o bloco do Kit 45544
(tecnologia EV3), assim como, fizemos uso do bluetooth para
controlar os motores. Utilizamos como ferramenta de pesquisa
internet e livros. Os métodos para construgdo do prot6tipo foi
iniciado com o design do robd pelo programa Blender, apds a
conclusdo do design, deu-se inicio a construgdo. Os métodos
utilizados para a pesquisa foram observac6es em rios de nossa
localidade, um dos pontos observados foi a ndo conscientizagéo
das pessoas presentes no dia da pesquisa.

3 RESULTADOS E DISCUSSAO

Com base nos estudos e observagdes realizadas durante a
pesquisa, observamos que as pessoas jogam lixo no rio, sem
qualquer preocupagdo com meio ambiente, sabendo que a ndo
preservacdo dos ambientes naturais e da agua potavel pode
trazer consequéncia negativa para o ser humano.

Nas pesquisas encontradas na internet que todos os residuos que
ndo tenha mais utilidade para as fabricas, supostamente seriam
jogados no rio. Sobre as palafitas foi observado que o Brasil
tem um indice grande de casas feitas de madeiras nas alagadicas
dos rios, isso é uma das formas que contribui para a poluicao
das aguas fluviais.

4 CONCLUSOES

Concluimos com embasamento nos estudos realizados a
necessidade de um equipamento que colaborasse com a limpeza
dos rios, portanto o objetivo da criacdo do protétipo do Eco
Barco foi a retirada dos residuos que as pessoas inserem nas
aguas pluviais. Porém para contribuir com essa acdo €
pertinente uma campanha de sensibilizacdo para a populacéo
realizar acOes corretas. . Sobre as palafitas expostas nos rios é
importante um plano governamental com a finalidade de
construir outro tipo de moradia. As fabricas que contribuem
com residuos despejados nos rios precisam ser penalizados com
as multas propostas nas resolucdes previstas por lei.
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1COLEGIO APOIO
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Categoria: ARTIGO BASICO / MULTIMIDIA

Resumo: Na cidade do Recife tem o rio Capibaribe que é um
dos maiores da cidade. Porém este rio se encontra
extremamente poluido. Para isso o grupo desenvolveu um
protétipo robdtico para fazer a manutencéo dos rios. Este rob6
funciona da seguinte maneira: iremos botar nos esgotos que vao
direto para o rio uma rede onde apenas a agua passa e o lixo
fica. Em seguida vird uma garra para tirar o lixo e levar paraum
lixdo e assim ndo poluindo mais os rios. Nos temos certeza que
o0 Eco Rivers ir4 ajudar de alguma forma. E importante fazer a
manutenc¢do dos rios porque além de ficar um cheiro ruim os
rios podem transmitir doengas para a populacéo e para 0s seres
que habitam ele. Para incentivar o povo (principalmente as
criancas) fizemos uma acdo educativa gamificada, criando um
jogo no Sploder, chamado de” Saga da Sustentabilidade”.

Palavras Chaves: Rios, Robotica e Despoluicéo.

Abstract: In the city of Recife has the Capibaribe River which
is one of the largest in the city. But this river is extremely
polluted. For that, the group developed a robotic prototype for
maintaining rivers. This robot works as follows: We will put in
the sewers that go straight to the river a network where only
the water passes and the garbage stays. Then it will come a
claw to take out the trash and take it to a landfill and thus not
polluting the rivers anymore. We're sure Echo Rivers will help
in some way. It is important to do the maintenance of rivers
because in addition to getting a bad smell the rivers can
transmit diseases to the population and to the beings that
inhabit it.

Keywords: Rivers, Robotic and Depollution.

1 INTRODUCAO

Durante o desenvolvimento do nosso projeto, nos deparamos
com um enorme problema; a poluicdo excessiva nos rios de
nossa cidade e a falta de saneamento bésico.

Esse problema é grande, j& que nossa cidade vive a beira dos
rios, o que compromete a salde, a economia, e a vida da
populacdo e do ecossistema. Assim, enchendo 0os mangues de
lixo e matando os peixes que 14 habitam.

Outro exemplo disso sdo as doengas que ocorrem com as
pessoas de baixa condigdo social e econdmica, entre elas estdo
a esquistossomose, diarréia, hepatite ( viral e bacteriana ),
colera...

Durante as nossas pesquisas encontramos diversas solugdes a
fim de minimizar o problema citado, entre elas estdo o projeto
“Recapibaribe” idealizado por adolescentes de uma escola
publica como proposta para uma feira de ciéncias. Basearam-se
no fato de que nas Ultimas décadas o processo de urbanizacéo
aconteceu de forma desorganizada, o que refletiu
principalmente no Recife, onde o acimulo de lixo nas ruas e
nos rios é muito.. Aqui no Recife existe um bar, chamado
Capibar que foi montado apenas com pegas e sucatas
encontradas no Rio Capibaribe. Um fato curioso € que eles ndo
usam copos descartaveis, para que a polui¢cdo ndo aumente.

Tanto os fundadores do bar como esses estudantes
desenvolveram esse trabalno com o objetivo de unir e
conscientizar a comunidade local e a populagdo como um todo
na batalha pela vida do rio. Achamos essas informagdes nos
sites icones.com.br e flickr.com .

Morando no Recife, essa cidade tdo bonita, nos entristecemos
ao perceber a grande poluicdo que causa consequéncias
terriveis sobre vérios fatores. Por isso, decidimos trabalhar em
cima dessa questdo, e esperamos que 0 nosso robd amenize
grandemente a triste situac&o.

O nosso objetivo é criar um robd para diminuir
consideravelmente a polui¢do dos rios do Recife e melhorar a
condicéo de vida do povo de baixo poder aquisitivo e/ou social.

A imagem a seguir retrata 0 momento de derrame do lixo e
esgoto no Rio Capibaribe.

Sera a falta de saneamento bésico culpa do governo que néo
investe no assunto, ou da falta de conhecimento do povo? Quem
é o responsavel pela falta de saneamento basico no Recife? De
acordo com esses questionamentos estamos desenvolvendo um
robd com a finalidade de minimizar \ao méaximo esse problema.
O nosso rob6 atuara na manutencdo do rio filtrando o lixo com
a ajuda de uma grade.

8
012/05/polui cao-

http://gabrieloliveira2003.blogspot.com.br/2

dos-rios-e-consequencias.html
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2 O TRABALHO PROPOSTO

Para desenvolver o nosso trabalho pesquisamos sobre a
poluicdo do Rio Capibaribe, visando os problemas que isso
pode causar. Entre eles estdo a piora na qualidade de vida nas
periferias, a causa de doencas graves em cidaddos de baixa
renda ou de baixo poder econémico e social, aumentado a
mortalidade na cidade. A nossa hip6tese é que nosso roho
realize, como consequéncia de uma rede que ira filtrar o lixo da
agua, a limpeza do Rio Capibaribe, diminuindo a mortalidade
da populacédo e a poluicdo da natureza; melhorando a qualidade
de vida. Como esse problema é sério e muito abrangente ja
existem varias propostas com a finalidade de melhorar esse
problema.N6s utilizamos o

3 MATERIAIS E METODOS

Método da engenharia que é quando temos um problema e para
soluciona-lo é desenvolvido um robd. O projeto acontece
semanalmente no clube de roboética através de pesquisas
bibliografica e observacdo do enttorno. Durante nossas
primeiras aulas semanais no clube de robética desenvolvemos
as pesquisas de base para o nosso trabalho. Para poder, mais
tarde desenvolver um protdtipo com mais desenvoltura e
independéncia. A partir disso criamos um robd para fazer a
manutencdo nos rios e do lixo que tem nele. 0 nosso objetivo é
fazer a manutencdo e a limpeza do rio Capibaribe que € um dos
maiores rios da cidade do Recife.

Para desenvolvé-lo utilizamos o kit robdtico NXT, da lego e
mais alguns materiais como arame, um aquério para a base,
uma caixa de papeldo reciclavel, entre outros...

4 CONCLUSOES

A partir das nossas vivéncias ao elaborarmos estde projeto
podemos concluir que 0 mesmo apresenta 0s seguintes pontos
positivos: ele consegue coletar lixo, e também fazer um 6timo
trabalho, mas também ha pontos negativos: as vezes, pela nossa
percepcdo e observagdo do ambiente, o rob6 pode pegar na rede
a fauna junto, como peixes, etc. Nossa missdo é aperfeicoa-lo
com novas ferramentas e programacao inteligente.
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Categoria: ARTIGO BASICO

Resumo: O Ecobot objetiva diminuir as grandes catastrofes
causadas por incéndios, ele percorre um trilho fixado no teto e
quando houver acréscimo da temperatura do ambiente 0s
sensores, espalhados no ambiente, capturam e enviam sinais
para o Ecobot. Apds receber os sinais ele é acionado até os
locais que apresentam elevadas temperaturas e libera um jato
de agua ou espuma para apagar o foco de incéndio, simultaneo
a esse processo envia um sinal contendo sua localizacdo para
0s bombeiros. Assim o Ecobot inicia o0 combate ou elimina os
focos de incéndio e aciona os bombeiros evitando maiores
danos financeiros e perdas de vidas humanas.

Palavras Chaves: Educacdo, robética, combate a incéndios,
tecnologia.

Abstract: The Ecobot aims to reduce the large catastrophes
caused by fires, it traverses a rail fixed in the ceiling and when
there is an increase of temperature of the environment the
sensors, scattered in the environment, capture and send signals
to the Ecobot. After receiving the signals it is triggered to the
places that have high temperatures and releases a jet of water
or foam to extinguish the fire focus, at the same time the process
sends a signal containing its location to the firemen. Thus,
Ecobto initiates the fight or eliminates the fires of fire and it
activates the firemen avoiding greater financial damages and
losses of human lives.

Keywords: Education, robotics, fire Fighting, technology.

1 INTRODUCAO

A utilizacdo do fogo estd diretamente ligada a evolugdo das
civilizagbes humana, em algumas situacées o fogo ndo pode ser
controlado pelas diversas atividades sociais e se torna uma
ferramenta de destruicdo com danos irreversiveis aos
individuos envolvidos conhecidos como incéndios. “[...] O
incéndio pode ser considerado como um dos grandes males da
civilizagdo; o homem tem enfrentado, ao longo da histdria,
grandes e famosas catastrofes ligadas a incéndios. Com o passar
do tempo veio o crescimento das cidades e a prosperidade
industrial, intensificou-se e concentrou-se muito o uso de fontes
de energia, construiu-se cada vez mais alto e 0s riscos
consequentes para a seguranca nem sempre foram
considerados. Hoje existem dados que revelam a extensdo dos
prejuizos econdmicos e a perda de vidas humanas que

anualmente v&m se somar as estatisticas de incéndio, apontando
para a necessidade de se conhecer e controlar cada vez melhor
0 problema [...]” (Melhado; Souza - 1988).

A prevencéo de incéndios deve ser estimulada pelos governos
e de conhecimento da sociedade para evitar prejuizos
financeiros, social e perda de vidas. Para isso medidas
educativas devem ser implantadas em instituices publicas e
privadas. A prevencdo € uma ferramenta importante, mas
mecanismos de seguranca sdo fundamentais para acabar com
focos de incéndios caso ocorram.

O presente trabalho esté estruturado da seguinte forma: a se¢éo
3 apresenta o “Trabalho Proposto”; a segdo 4 descreve
“Materiais € Métodos”; os “Resultados e Discussdo” estdo
expostos na se¢do 5 e a “Conclusdo” na secdo 6.

2 TRABALHO PROPOSTO

Na ultima década, os gases utilizados para gerar luz através do
fogo foram substituidos por eletricidade, mesmo assim ocorrem
muitos acidentes e explosdes em ambientes publicos e
residenciais. O Ecobot podera renovar e trazer mais seguranca
a todos os usuarios de diversos ambientes fechados. Por se
tratar de um equipamento, robd, de seguranga contra incéndios
0 Ecobot sempre serd fixado no teto dos ambientes para ndo
atrapalhar a evacuagdo do local pelas vitimas e a execucédo de
procedimentos realizadas pelos bombeiros.

Controlar incéndios e comunicar os bombeiros sobre ocorrido
em residéncias é o principal objetivo do Ecobot, aumentando
assim a seguranca do imovel e da integridade fisica dos
moradores e visitantes.

Sensores de temperatura espalhados pelo ambiente enviam
sinais para 0s receptores presentes no rob6 toda vez que a
temperatura chegar a 90°C, configurando assim um incéndio.
Logo ap6s o recebimento da transmissao o robd localiza qual
sensor enviou o sinal e desliza através dos trilhos até o local.
Quando chega ao local do foco de incéndio gira a parte inferior
composta de dois motores e libera um jato de 4gua ou espuma.
Para o robd executar esses comandos foi usado uma plataforma
Arduino e uma mangueira para jogar um jato de agua ou
espuma no local, podera também ser ligado direto na caixa de
agua se assim desejar. Existe uma mini torneira para evitar o
respingo do liquido que passa na mangueira. E quando ele
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comecar a ter mal funcionamento por motivos de temperatura
muito alta, podera enviar um sinal para os bombeiros do local
exato, como foi programado.

3 MATERIAIS E METODOS

Testes sdo realizados para detectar possiveis erros que possam
ocorrer principalmente com o sensor e o emissor do sinal de
incéndio para o robd. Todos os testes sdo executados no
laboratdrio de ciéncias da instituicdo de ensino cadastrada com
a participacdes dos integrantes do grupo. Os testes estdo sendo
intensificados no sensor de temperatura que possui um emissor
responsavel por enviar o sinal para o receptor no robd ao
perceber o acréscimo do calor. Por sua vez esta sendo testado
diversos materiais para compor a parte externa do robd, como
aco e cobre, para evitar a interferéncia na qualidade do sinal
recebido. Em todos os testes os elementos dgua e fogo estdo
sendo constantemente utilizados como fonte de calor e
mecanismo de resfriamento local.

4 RESULTADOS E DISCUSSAO

O projeto encontra-se na fase de estruturacéo e replanejamento
a procura de erros que possam ocorrer na pratica. Os testes
realizados com o0s sensores de temperatura e a transmissdo do
sinal para um receptor foram positivos. Experimentos
demonstraram que a temperatura elevada do ambiente pode
danificar totalmente ou superaquecer o rob6, por isso
continuamos aprimorando o material estrutural externo do
mesmo para que este execute suas fungdes com agilidade e
confiabilidade.

5 CONCLUSAO

O projeto Ecobot esta na fase de seus Ultimos experimentos e ja
demonstra resultados promissores que auxiliardo pessoas no
combate a incéndios. Ajustes estdo sendo realizados para que o
dispositivo eletrdnico do robd ndo superaque¢a ou seja
danificado pelo fogo durante a realizacdo de suas atividades.
Por ser pequeno e leve demonstrou agil e eficiente ao se
locomover pelos trilhos.
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Categoria: ARTIGO BASICO

Resumo: Atualmente, as tecnologias tém avancado
consideravelmente no ambito de auxiliar as pessoas com algum
tipo de deficiéncia. Assim, surge este trabalho, o qual consiste
em trazer, de forma ladica, um método interativo para favorecer
a aprendizagem de conceitos basicos de matematica, lingua
portuguesa e memorizagao as criancas portadoras da Sindrome
de Down. A solugdo proposta compreende a construcao de um
jogo interativo utilizando a plataforma Arduino, juntamente
com outros artefatos robéticos. Esse jogo serd composto por
fases especificas para cada area que sera trabalhada: linguagem,
matematica e memorizacéo. O ato de brincar pode contribuir
para o desenvolvimento emocional e social das criancas, logo o
trabalho propde-se a transformar o jogo em uma ferramenta
ainda mais ludica, encapsulando todos os fios e conexdes
eletronicas dentro de um urso de pellcia. O modo como sera
realizada a conex&o, quais dados serdo salvos e as autentica¢des
de jogadores e orientadores também sdo parte crucial do
projeto. A proposta pretende interligar aspectos tedricos e
praticos de interatividade, educacdo inclusiva e tecnologia
usando uma abordagem simples.

Palavras Chaves: Arduino, Aprendizagem, Sindrome de
Down, Robética Educacional, Jogo Digital, Criangas.

Abstract: Actually, technologies have advanced considerably
in helping people with disabilities. So this work consists of
bringing, in a playful way, an interactive method to promote
learning basic concepts of mathematics, Portuguese language
and memorization to children with Down Syndrome. The
proposed solution comprises to develop an interactive game
using the Arduino platform along with other robotic artifacts.
This game is composed by specific phases for each area that
will be worked on: language, math and memorization. The act
of playing can contribute to the emotional and social
development of children, so this work proposes to transform the
game into an even more playful tool, encapsulating all the wires
and electronic connections inside a teddy bear. How such a
connection will be made, what data will be saved, and the
authentications of players and advisors also make up a crucial
part of the project. The proposal aims to interconnect
theoretical and practical aspects of interactivity, inclusive
education and technology using a objective approach.

Keywords: Arduino, Learning, Down Syndrome, Educational
Robotics, Digital Game, Children.

1 INTRODUCAO

Nos ultimos anos a sociedade tem vivenciado a chamada Era da
Informagdo, que consiste em um intenso avango nas
tecnologias que visam melhorar e facilitar a vida de todas as
pessoas. Percebe-se também o desenvolvimento de diversas
tecnologias para pessoas portadoras de qualquer tipo de
deficiéncia - as chamadas tecnologias assistivas.

H4 vérios tipos de deficiéncia que podem ser ser encontrados:
visual, auditiva, motora, intelectual, entre outras, essas se
caracterizam por afetar partes especificas de um ser humano. A
Sindrome de Down (Trissomia do Cromossomo 21),
deficiéncia abordada pelo presente trabalho, é causada por uma
alteracdo genética que "consiste na presenca de um
cromossomo extra no par 21, assim a célula tera 47
cromossomos” [Duarte, Gorla e Trevisan, 2017]. Observa-se
que todos o0s demais cromossomos sao normais, sendo que o0 21
é 0 Unico duplicado.

Essa sindrome traz ao individuo portador caracteristicas
especificas, dentre elas: coordenacdo motora prejudicada,
dificuldade no desenvolvimento da linguagem e matemaética,
assim como o fato da memorizagéo a curto prazo [Bassani,
2008; Lima, 2016; Duarte, Gorla e Trevisan, 2017].

Apos analisar a literatura sobre o tema em questéo, chegou-se
a conclusdo de que a matematica era um problema impactante
na vida de portadores da sindrome, especialmente para
criancas. Logo, optou-se por encontrar uma solugao viavel no
sentido de auxiliar criancas portadoras dessa sindrome. Assim,
optou-se por desenvolver uma tecnologia que favorecesse a
aprendizagem de criangas portadoras da sindrome de Down.
Contudo, como fazer uma crianca aprender sem que ela saiba
que estd aprendendo? Ou seja, sem que a mesma julgue
complexo, chato ou intediante? A proposicdo de solucdo para
esse problema é a criacdo de um jogo interativo, utilizando a
plataforma Arduino e seus componentes robéticos para
desenvolver um objeto ludico que possibilite desenvolver as
habilidades matematicas da crianca portadora.

O jogo consiste em trés grandes etapas, cada uma com o0
objetivo de estimular diferentes habilidades da crianca. Em
geral quando se fala em ldgica, considerando um nédo portador
da deficiéncia, o cérebro constroi uma ponte entre a memoria e
oraciocinio rapido. Essa acdo é feita automaticamente pelo
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cérebro de um individuo ndo portador, contudo, no caso de um
portador, tal situacdo se da de maneira quase nula, pois o tempo
de resposta do cérebro de um portador é relativamente maior se
comparado ao de uma pessoa dita “normal”. Esse atraso ocorre
devido ao fato de que o mesmo possui a idade cronoldgica
diminuida em resultado aos transtornos da deficiéncia. Com
isso tem-se que, antes de partir direto para principios de
matematica,é necessario trabalhar os conceitos individuais de
memorizacdo e raciocinio da crianga. Por esse motivo foi
decidido que o jogo sera dividido em etapas, cada uma sendo
responsavel por trabalhar uma habilidade especifica do
portador.

Para a interacdo com 0 jogo, a crianga terd acesso a um conjunto
de cartdes magnéticos para cada etapa, sendo estes 0s
representantes das figuras, letras e/ou nimeros pré-existentes
no jogo, para que ela possa associa-los maneira interativa
através de um leitor RFID (Radio-Frequency IDentification).

Para apresentar o jogo e o artefato robético que viabiliza o seu
funcionamento o artigo foi organizado da seguinte forma: a
secdo 2, juntamente com suas subsecOes, apresenta 0S
componentes que serdo utilizados no projeto. A se¢do 3 abrange
uma descricdo do trabalho proposto, sendo organizada em
subsecOes para cada etapa detalhada. A se¢do 4 ird desenvolver
com mais detalhes os materiais e métodos que serdo utilizados.
A secdo 5 apresentard os resultados e discussdes. Por fim, a
secdo 6 ird tratar de algumas conclus6es obtidas até 0 momento.

2 COMPONENTES UTILIZADOS

Nesta secdo serdo descritos 0s componentes que estdo sendo
utilizados na construcdo do objeto ludico, suas carcateristicas e
fungdes especificas.

2.1 Plataforma Arduino Mega

A placa Arduino (Figura 1) é uma plataforma de prototipacdo
eletrénica de hardware e software livres, sendo também
encontradas outras versOes similares de diferentes
produtores(as).

A linguagem utilizada no desenvolvimento é derivada de
C/C++. Foi escolhida para este projeto a utilizacdo da variagdo
conhecida como Arduino Mega [McRoberts, 2011], assim
chamada por possuir mais pinos de entrada e saida, assim como
uma capacidade maior de processamento e memoria.

A placa sera basicamente o cérebro do projeto, sera ela a
responsavel por controlar o andamento do jogo e realizar a
comunicagdo entre todos 0s outros componentes.

Figura 1 - Arduino Mega.

2.2 Leitor RFID RC522

Para que 0 jogador/crianca possa interagir com 0 jogo serdo
utilizados cartdes magnéticos. Com o objetivo de efetuar a
leitura de tais cartdes, sera utilizado o médulo de leitura RC522,
o0 qual utiliza da tecnologia RFID [Monk, 2016]. A funcdo do
mddulo serd simplesmente ler os cartbes e enviar as

informacBes obtidas para a placa, onde os dados serdo
processados. A Figura 2 ilustra 0 modulo RFID RC522.

Figura 2 - Médulo RFID RC522.

2.3 Display LCD TFT

Para viabilizar que a crianca visualize o jogo e seus elementos
é essencial a utilizacdo de uma tela com qualidade consideravel.
Em funcéo disso foi escolhido o Display LCD (Liquid Crystal
Display) TFT (Thin-film transistor) que compreende uma tela
de 4.3 (quatro ponto trés) polegadas, colorida e sensivel ao
toque. No projeto ela tera a fungéo de apresentagdo grafica das
informacdes do jogo e pelas mensagens de interagdo com o
usudrio. A Figura 3 esquematiza o Display que esta sendo usado
no desenvolvimento do jogo.

Figura 3 - LCD TFT TouchScreen, 4.3 polegadas.

2.4 Modulo ESP-12e

O Médulo ESP 12-e (Figura 4) é o responsével pela conexdo
do projeto com um banco de dados externo [Javed, 2017]. Em
outras palavras, 0 mesmo é um mddulo Wi-Fi que trabalha na
frequéncia de 2,4GHz, sendo assim o responsavel pela troca de
informacdes externas como dados de desempenho do jogador,
autorizacgdo dos orientadores de cada crianga e etc.

Figura 4 - Mé6dulo Wi-Fi ESP-12e.

3 O TRABALHO PROPOSTO

Este trabalho surge a partir de uma parceria que o IFRS
(Instituto Federal de Educacdo Ciéncia e Tecnologia do Rio
Grande do Sul) possuem com a APAE Canoas. A partir das
necessidades demandadas pela APAE pensou-se em elaborar
um artefato robético que favorecesse o desenvolvimento da
aprendizagem por portadores de Sindrome de Down.

Depois de uma profunda andlise sobre os principais problemas
encontrados por portadoes da deficiéncia em questdo, chegouse
a conclusao de que o aprendizado e a pratica da matematica por
tais portadores na infancia era um grande problema, e que essa
area € carente de recursos efetivos.

Posteriormente, a maior dificuldade foi a definicdo de um
método de trabalho que apresentasse uma solucdo ludica ao
problema. A partir do problema surgiu a idealizacdo de um jogo
interativo, no qual a crianca, ou outro individuo com as mesmas
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dificuldades, possa interagir e desenvolver a aprendizagem uma
forma divertida e eficaz.

Apo6s a definicdo do objetivo geral, foram realizadas varias
reunides com a equipe do projeto de modo a sistematizar um
jogo que viabilizasse concretizar tal ideia. Um ponto crucial do
projeto é o meio com o qual a crianca interage e agrega
informacdes, sobre isso se optou por unir a interatividade
concreta com a digital, as quais sdo consideradas eficientes para
a deficiéncia em questéo.

Como ja mencionado anteriormente, o jogo terd o objetivo de
auxiliar no aprendizado de matematica por criancas portadoras
de sindrome de Down, contudo, para que se possa alcangar tal
meta, primeiramente € necessario abordar dois fatores
essenciais e indispensaveis: memorizagdo e raciocinio. Esses
fatores citados sdo de extrema importancia, ja que uma crianga
portadora da sindrome possui grande dificuldade com relacéo a
tais habilidades.

Partindo do pressuposto de que a matematica depende desses
principios para se desenvolver, 0 jogo esta sendo construido
utilizando trés grandes etapas: (i) Memorizagdo; (ii) Cognicao
e (iii) Matematica.

Nas préximas subsecbes é possivel encontrar detalhes das
etapas que irdo compor O jogo e suas respectivas
peculiaridades.

3.1 Etapa: memorizagéao

Esta etapa consiste em criar uma série de desafios padronizados
para desenvolver as habilidades de memorizacéo do individuo.
Nesse momento a crianga estara inciando no jogo, tornando tal
etapa essencial para a aquisi¢cdo do conhecimento por parte da
crianca.

A metodologia adotada para trabalhar este principio é composta
por objetos reais,s endo estes cartdes magnéticos que terdo a
finalidade de representar diferentes formas, que establecem
uma relacdo do mundo real com o mundo digital do jogo. A
forma com a qual a etapa se desenvolvera é semelhante ao
brinquedo “Genius”, o qual consiste na memorizagdo de cores
que surgem em sequéncias pré-determinadas. Porém, diferente
do antigo game, esta primeira etapa funcionara da seguinte
maneira: 0 jogo ird apresentar uma figura aleatoria na tela
(figuras simples, sem muitos detalhes, apenas para
reconhecimento) por um certo periodo de tempo (o qual serd
estipulado conforme o nivel de profundidade escolhido), e a
mesma deverd ser correspondida com um dos cartGes
representativos que a crianga possui. Logo, caso a resposta
esteja correta, a sequéncia de figuras aumentara.

Até o momento o nimero de fases previsto para esta etapa
ficara por volta de sete.

3.2 Etapa: cognicao

Dentre os poucos modos de trabalhar o raciocinio de uma
crianca portadora de sindrome de Down, foi decidido apurar,
dentro dessa area, a maior dificuldade encontrada por tais
portadores. Apos os estudos realizados chegou-se a conclusdo
de que a linguagem é a segunda maior dificuldade, estando a
matematica em primeiro [Lima, 2016]. Portanto, para essa
etapa a crianga ira dispor de um novo conjunto de cartdes
representativos, sendo eles letras individuais (vogais e
consoantes, contudo, ndo utilizando todo o alfabeto).

Para a dindmica da etapa primeiramente sera utilizada a mesma
metodologia da primeira, para desenolver mentalmente
principios de ordem. Em segundo lugar, o jogo ira trabalhar a
formacdo de palavras, ainda utilizando as letras de uma forma
sequencial. Abaixo, a Figura 5, ilustra o que foi idealizado
paraesta etapa do jogo.

Leitura da letra C

Leitura da letra C,
seguida da letra A.

CA

Leitura da letra C,
CAS seguida da letra A,

seguida da letra S.

Leitura da letra C,
Seguida da Letra A,

CASA seguida da letra S,

seguida da letra A.

Figura 5 - Exemplo de uma das fases da segunda etapa.

3.3 Etapa: matematica

Por fim, apds passar pelas etapas anteriores, a crianca objetivo
inicial do projeto: trabalharos conceitos de basica. Essa etapa
utilizar-se-a dos conceitos empregados etapas antecessoras (por
exemplo, sequéncias e além de um novo diferencial: utilizar a
comparacéo de objetos reais com numerais através de imagens
que representardo quantidade (por exemplo, dois lapis).

Ao planejar esta etapa final, ficava cada vez mais clara a
evidéncia de que portadores da sindrome de encontram
prejudicados por um problema comum: e relagdo entre objetos
abstratos e objetos reais Lima, 2016; Duarte, Gorla e Trevisan,
2017].

Para uma crianca ndo portadora, fica facil relacionar quantidade
de canetas em sua mesa pode ser dita numeral
abstrato.Contudo, para uma crianca deficiéncia, ¢é
extremamente complicado fazer a relagdo entre um numeral e
uma imagem com trés canetas grande problema, as (timas fases
dessa etapa terdo o objetivo de trabalhar exclusivamente com
esse tipo de exercicio de relacéo.

3.4 Organizacdao: niveis de dificuldade

Logo no inicio do projeto, pensou-se na possibilidade de
criangas com diferentes tipos de dificuldade limitagdes
especificas. Apds uma analise sobre esse impasse, sechegou a
conclusdo de queos usuarios poderiam ser divididosem grupos
de acordo com suas capacidades individuais: (i) Nivel 1, Muito
dificil; (i) Nivel 2, dificil Nivel 3, médio; (iv) Nivel 4, facil.

No intuito de aplicar ao projeto uma metodologia que pudesse
ser adaptada de acordo com as limitages do decidido que cada
um dos grupos acima teriam diferentes. Por exemplo, se o
responsavel pela crianca que a mesma se encontra no nivel 2, o
percurso inteiro adaptado de forma a permitir um melhor
aproveitamento parte da crianca. A Figura 6 ilustra a
metodologia profundidade que seré utilizada.
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Etapa Nivel 1
| Fases do nivel 1 I

Nivel 2
| Fases do nivel 2 I

Nivel 3

I Fases do nivel 3 I

Nivel 4

| Fases do nivel 4 I

Figura 6 - Metodologia de niveis de dificuldade.

Contudo, o responsavel pela crianga pode nao ter uma total
certeza do nivel ideal no jogo. Pensando nisso, hipétese de
torna-lo auto adaptavel, ou seja, conforme o andamento da
crianga nas etapas do jogo este tentativas "ocultas” de colocar
0 usuario diferentes niveis de profundidade. Por exemplo, caso
0 jogador erre uma sequéncia grande de desafios, o sistema a
crianca chegaao os conceitos de matematica a dos conceitos
empregados na sequéncias e ordenagdes), tilizar a comparagéo
de objetos través de imagens que representardo apa final, ficava
cada vez mais clara a indrome de Down se comum: entender a
relacdo entre objetos abstratos e objetos reais [Bassani, 2008;
fica facil relacionar que a pode ser dita por um a crianca
portadora da é extremamente complicado fazer a relacéo entre
em com trés canetas.Pensando nesse sa etapa terdo o objetivo
esse tipo de exercicio de iveis de dificuldade na possibilidade
de dificuldade, ou seja, com uma analise sobre esse novo a
conclusdo de queos usuarios poderiam ser em grupos de acordo
com suas capacidades Nivel 2, dificil; (iii) ologia que pudesse
ser adaptada de acordo com as limitacBes dos jogadores, foi
acima teriam caracteristicas Por exemplo, se o responsavel pela
crianga informar , o percurso inteiro seria orma a permitir um
melhor aproveitamento por a metodologia de niveis de ologia
de niveis de dificuldade. responsavel pela crianca pode ndo ter
uma total . Pensando nisso, se cogitou a lo auto adaptavel, ou
seja, conforme o este teria de fazer o usuéario em cenarios de
diferentes niveis de profundidade. Por exemplo, caso o jogador
erre uma sequéncia grande de desafios, o0 sistema
automaticamente ird coloca-lo em um nivel de simples.
Obviamente, a situacdo podera ocorrer de forma inversa,
quando a crianca podera ser colocada em um nivel mais
complexo.

3.5 O Objeto Ludico

Do modo a tornar o dispositivo robdtico mais ladico e familiar
aos olhos de uma crianca, se decidiu para sua versao final como
um urso. consiste em um envoltério externo para dar a crianga
um meio de inte Desse modo 0s componentes partes especificas
do mesmo.

Assim, ficou decidido que interacbes com o0 jogo estara
localizada na peldcia, assim como o leitor responsavel por obter
as informacdes dos cartdes magnéticos. (Figura 7) visa
exemplificar o protétipo.

Figura 7 - llustracéo do urso.

4 MATERIAIS E METODOS

Nesta seco sdo descritos realizadas para o desenvolvimento do
jogo metodologias adotadas no intuito de tornar o
desenvolvimento estruturado e efetivo.

Inicialmente, foi necessario realizar testes para conhecer
plataforma Arduino Mega e seus componentes robéticos tinha
como finalidade entender potencialidades. Os testes realizados
até o presente momento visaram manipular e desenvolver
componentes que estdo sendo protétipo que permitisse a
comuniccdo harménica entre os componentes. As subgedes
abaixo explicardo esses testes.

4.1 Leitor RFID RC522

O teste em questdo visou a manipulacdo do leitor que seréd
utilizado como meio de entrada de dados no andamento do
jogo. Este leitor sera de extrema importancia, pois tal
componente ficard responsavel pelo meio de interagdo entre
crianga e jogo, ou seja, em casos de uso inde comprometer todo
0 comportamento do projeto. Neste momento foi utilizada uma
placa Arduino UNO por questdes de individualidade do
componente.

Figura 8 - Teste do leitor RFID RC522.

4.2 Leitor RFID e Tela TFT

Esse teste foi concebido com o objetivo de construir as
primeiras interagcGes entre o usuario e o0 produto final. De
maneira geral, o teste consiste na autenticacdo da crianca
através de sua TAG magnética identificadora, junto com seu
inicio no jogo. Nesse teste algumas telas e funcbes ja foram
construidas, como ilustram as Figuras 9 e 10.
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Figura 9 - Tela de autentica¢édo da crianca.

Ainda sem conexdo com banco de dados.

NOME: Queizy ETAPA: 1

GHAY: Wedio

Figura 10 - Tela de inicio do jogo, apresentando onde a
mesma estara no momento.

4.3 Organizagao das atividades

A metodologia de desenvolvimento adotada para o projeto foi
0 Scrum, que é uma metodologia agil utilizada para gestdo de
projetos de software, ndo se limitando apenas a este tipo de
projeto. Essa metodologia é organizada em “Sprints”, sendo
estas, ciclos de tempo nos quais atividades tem de ser entregues
funcionando por padréo.

Para organizar estas atividades foi utilizado um método
conhecido como “quadro Scrum”, ou seja, um quadro que
possui todas as atividades em aberto e as ja concluidas.

Para colocar a metodologia em funcionamento, foi decidido
utilizar a ferramenta online Trello, que permite acompanhar
quadro de atividades online e dindmico. A Figura 11 ilustra o
quadro elaborado no Trello.

Figura 11 - Quadro de atividades utilizando a ferramenta
Trello.

Reunides semanais sdo realizadas para acompanhar o
andamento do projeto e avaliar as dificuldades que s&o
encontradas.

5 RESULTADOS E DISCUSSAO

Levando em consideracéo o fato de que o projeto é recente com
relacdo as pesquisas, conhecimentos gerais sobre 0s
componentes, estruturacdo de metodologias e documentacbes
em geral, o projeto estad andando mais rapido que o esperado.

A principio, os primeiros testes foram realizados no intuito de
escolher de maneira eficaz os componentes que estdo
compondo 0 jogo em questdo.

Ja os proximos passos consistem na implementacéo das etapas
principais do jogo, juntamente com a comunicacdo do mesmo
com uma rede externa, para que seja possivel realizar o
acompanhamento da aprendizagem da crianca utilizando-se de
um sistema Web e de um banco de dados que ira armazenar as
interacOes realizadas pela crianca.

Espera-se que com o armazenamento dos dados das interagfes
da crianga em um banco de dados o professor/orientador possa
verificar as principais dificuldades e quais outros recursos
pedagdgicos pode utilizar para minimizar as dificuldades de
aprendizagem do portador.

6 CONCLUSOES

Pode-se concluir que a metodologia (Scrum) adotada persistira
até o final do projeto devido aos resultados animadores que se
obteve utilizando-a. Acredita-se que o projeto possui um
grande potencial educacional, didatico e de desenvolvimento,
contudo, se encontra em sua fase quase puramente voltada para
implementacdo do jogo, o que estd demandando mais tempo
que o esperado. Varios testes de componentes em conjunto,
cédigos e hardware ja foram realizados. A préxima etapa
consiste em utilizar o jogo com alunos da APAE Canoas e
acompanhar o uso, visando identificar o que deve ser
aprimorado no prototipo.
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Resumo: Com o objetivo de entender a utilizagdo dos robos, e
motivados pelas Olimpiadas desenvolvidas em relacdo a
robotica e informatica, percebeu-se a importancia do
desenvolvimento de tecnologias dentro do meio escolar para
que no futuro os estudantes estejam mais integrados no meio da
robética. Foi proposto um projeto que, com auxilio da
tecnologia, facilitasse as atividades do cotidiano, utilizando kits
de LEGO mindstorms de NXT, EV3 e suas plataformas na
linguagem NXC e em blocos. O diferencial esta no fato da
robdética ser trabalhada de maneira geral deixando os alunos
desenvolverem o robd de forma que mais lhe interessem.
Obtivemos um bom resultado com o interesse dos alunos de
varias turmas em participarem da montagem de robds,
incluindo alunos do fundamental ao ensino médio separados
por niveis de dificuldade.

Palavras Chaves: Robotica, Lego, Tecnologia, Légica.

Abstract: With the aim of understanding the use of robots, and
motivated by the Olympiads developed in relation to robotics
and informatics, it was realized the importance of the
development of technologies within the school environment, so
that, in the future, the students will be more integrated in the
midst of robotics. It was proposed a project that, with the help
of technology, would facilitate daily activities, using LEGO
mindstorms kits from NXT, EV3 and its platforms in NXC and
blocks language. The difference is in the fact that robotics is
worked in a general form by letting students develop the robot
in ways that interest them most. We obtained a good result with
the interest of the students of several classes to participate in
the assembly of robots, including students of the elementary to
high school separated by levels of difficulty.

Keywords: Robotics, Lego, Technology, Logic.

1 INTRODUCAO

Partindo do interesse dos alunos em participar de atividades
diferenciadas no ambiente da escola foi criado o projeto de
robética. Foram pesquisados formas e modelos de robds para
inspiracdo na criagdo de seguidores de linha para competicao
por exemplo, além de debates sobre assuntos relacionados a
area da robotica como sobre inteligencia artificial, que é um
tanto polémico, principalmente no ensino médio. Também
encontramos trabalhos relacionados ao ensino de Idgica de

programagdo nos ensinos fundamental e médio utilizando o
Scratch. Entendemos por robética educacional ambientes de
aprendizagem que reGnem materiais ou kits de montagem
compostos por pegas diversas, motores e sensores controlaveis
por computador e softwares que permitam programar de
alguma forma o funcionamento dos modelos montados. A
robética educacional vem sendo ampliada cada dia mais e
vemos como as escolas vem procurando integrar esse tipo de
aprendizagem na carga horaria dos alunos.

Com as mudancas tecnoldgicas e informacionais que a
sociedade sofreu nos ultimos anos, se faz cada vez mais
necessario que as instituicdes de ensino incorporem ao seu
curriculo novas matérias que atendam as demandas do século
XXI, sendo o ensino de programacédo nas escolas uma das mais
importantes.

Aprender a programar, além de preparar os alunos para o
mercado de trabalho e para o sucesso profissional, fornece
inimeros outros beneficios tanto para os estudantes como para
as escolas que lecionam essa habilidade. Podemos dizer que a
criatividade e a curiosidade sdo o0s sentimentos que mais
estimulam nossos alunos a permanecerem com as pesquisas.

2 O TRABALHO PROPOSTO

Inicialmente trabalhamos com a proposta de um robd NXT
seguidor de linha que fosse eficiente e elegante para conseguir
percorrer um determinado trajeto, desviando de obstaculos
utilizando sensores e que conseguisse utilizar uma garra de
resgate de forma adequada. Depois comecamos a desenvolver
outros tipos de robés, deixando o pensamento da competicdo
(OBR) um pouco de lado.

O robd foi construido sendo utilizadas pecas do Kit de Rob6tica
do NXT e posteriormente com o EV3 sendo programadas a
partir da linguagem NXC e a de blocos, respectivamente.

Tivemos encontros de robotica semanais na sala de informatica
da escola, no contraturno, para que fossem feitos esses
trabalhos, com todo o material necessario disponivel para seu
desenvolvimento como notebooks, internet e, claramente, 0s
kits. N6s formamos um grupo de 5 pessoas do ensino médio e
8 do ensino fundamental na parte pratica. Na parte tedrica
nunca temos um ndmero certo, todo ano varias pessoas
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mostram interesse nas olimpiadas tedricas levando as vezes
mais de 60 pessoas.

O estimulo ao trabalho em equipe esta bem presente e se engana
guem pensa que o trabalho do programador tem que ser isolado
dos outros.

Hoje em dia, é mais comum ver equipes de programadores
trabalhando em conjunto do que programadores solitarios e
reclusos e que ndo precisam do contato com outras pessoas. E
sO observar os escritérios abertos de muitas das grandes
empresas da area, como a Google e o Facebook.

Portanto, aprender a programagdo nas escolas ¢ uma O6tima
maneira de estimular os alunos a trabalharem em equipe,
desenvolvendo suas capacidades sociais e emocionais.

3 MATERIAIS E METODOS

De forma organizada, os alunos do ensino médio e fundamental
que participavam semanalmente dos encontros de roboética se
dividiam em programadores e montadores/organizadores para
manter uma ordem melhor, s&o por volta de 13 pessoas que
participaram durante o ano todo. O Unico lugar utilizado foi a
sala de tecnologia da escola e quando possivel participAvamos
de oficinas de roboética ofertadas pela UFMS (Universidade
Federal do Mato Grosso do Sul).

Em uma placa de MDF colocdvamos fitas isolantes pretas e
verdes para montarmos a pista de acordo com o objetivo que
proporiamos ao robd.

Quando falamos em programagcao de robd ndo podemos deixar
de falar que sdo muitos os testes feitos até que fique tudo do
jeito que vocé quer, poucos milissegundos digitados ja fazem a
diferenca para seu robd néo colidir com o obtaculo, enquanto o
programador arrumava a programacdo 0s montadores ja
adicionavam as pecas que precisavam ou retirava as que
estavam atrapalhando. A partir dos nossos erros corrigiamos o
que era necessario.

4 RESULTADOS E DISCUSSAO

Ap06s alguns meses em programagao e montagem conseguimos
chegar aos nossos objetivos. Como resultado principal, que nos
mostrou a eficiéncia de nosso projeto, fomos convidados a
participar de feiras cientificas estaduais e nacionais que nos
empolgaram e nos fizeram sentir valorizados mesmo néo
possuindo tantos recursos, 0 que nos deu muita experiéncia,
além das vérias vantagens de trabalhar com a robotica como
desenvolvimento do raciocinio légico, aprendizado do inglés,
desenvolvimento da capacidade de resolucdo de problemas,
estimulo ao trabalho em equipe, entre outros.

Figura 1 — OBR Préatica em Campo Grande (MS)

Em relagdo a escola a programacao € uma 6tima maneira para
estimular o desenvolvimento de alunos mais focados e
engajados, o que melhorou as aulas nas outras Aareas,
principalmente em matematica e nas ciéncias.

Figura 2 — Alunos montando robds na sala de informética
da escola

Possuir a programagdo no curriculo de nossa escola fez com
que nos destacassemos das outras, sendo mais sintonizados
com as novas exigéncias do século XXI.

Além disso, tendemos a ter alunos que participam mais de
eventos intelectuais, como olimpiadas de matematica e eventos
cientificos, ganhando assim mais destaque e prestigio
educacional.

Figura 3 — Alunos montando e programando robés na sala
de informética da escola

5 CONCLUSOES

O que mais nos manteve fortes em permanecer com o projeto
foi a unido e a determinagdo que tinhamos em alcangar o
objetivo, mesmo havendo algumas falhas de programacéo por
ser algo complexo de aprender.

Trabalhando dessa forma, em que o aluno é livre para
desenvolver o robd com poucas restri¢des, foi muito bom para
estimular a criatividade entre todos, porém em alguns
momentos o grupo ficou disperso por ndo haver um foco no que
seria criado, surgindo as vezes robds pouco eficientes. A
robética & um trabalho maravilhoso para ser empregado nas
escolas e seria muito bom se em todos os lugares houvesse essa
oportunidade. Comecar com olimpiadas tedricas antes da parte
pratica é a melhor forma de encontrar alunos com maior aptidao
e que demonstrem maior interesse em desenvolver um bom
projeto.
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Resumo: Muitas vezes, durante o nosso dia a dia, passamos por
situacBes que poderiam ser mais facilmente resolvidas se
usdssemos uma esteira seletora.

Contando com um sensor de luz para diferenciar os objetos a
esteira seletora € um projeto relativamente simples, o que
constitui mais uma qualidade: ndo é um equipamento caro para
ser implantado em usinas de reciclagem, por exemplo, e seria
possivel economizar o dinheiro que seria o0 salario dos
funcionarios, podendo ser usado para melhorias.

Palavras Chaves: Robdtica, Praticidade, Automatizacdo e
Mecénica.

Abstract: Often, during our day to day, we go through
situations that could be more easily solved if we used a selective
treadmill. With a light sensor to differentiate objects, the
selector belt is a relatively simple design, which is another
quality: it is not expensive equipment to be implanted in
recycling plants, for example, and it would be possible to save
the money that would be The salary of employees, and can be
used for improvements.

Keywords: Robotics, Practicality, Automation and Mechanics.

1 INTRODUCAO

Antes de concretizar esse projeto, 0 grupo pesquisou
brevemente alguns outros projetos parecidos, cuja proposta era
similar & dessa esteira em questdo. Obtivemos alguns
resultados, e descobrimos que essa ideia ndo é tdo incomum.
Porém, achamos que poderiamos incrementar em alguns
pontos, e, na nossa opinido, conseguimos. De modo geral, o
grupo esté feliz com os resultados, principalmente levando em
conta o pouco tempo que a esteira levou para ficar pronta.

2 O TRABALHO PROPOSTO

A equipe trabalhou com a idéia de construir um robd de baixo
custo e que fosse capaz de trabalhar na separacdo de materiais
metélicos e ndo-metalicos em processos de reciclagem, por
exemplo. O robd em si ndo foi um projeto muito complicado de
montar e programar, tendo em vista que possui uma estrutura
simples, apenas trés motores e um sensor de luz como
elementos principais.

\ Para a montagem do nosso prot6tipo, utilizamos o kit Lego
. ~Mindstorms com o bloco programavel NXT. Usamos o sensor

de luz para diferenciar materiais claros de materiais escuros
simulando a separagdo dos metais. Quando colocado sobre a
esteira que fica rodando constantemente, o sensor faz a leitura
e, a depender da cor detectada, pausa 0 processo e joga O
material para fora.

Para a programacdo, utilizamos o software ROBOLAB,
disponibilizado pela propria lego como uma alternativa de
programagdo para o NXT.

Um fator muito importante para o rapido andamento do projeto
foi a organizacdo do grupo. Depois de discutirmos um pouco,
decidimos que, para otimizar o tempo, dois de nés fariamos a
estrutura, um terceiro, a programacéo, e o quarto, este artigo.

3 MATERIAIS E METODOS

Antes de iniciarmos a montagem da nossa esteira, fizemos um
brainstorm junto com os nossos professores onde decidimos
utilizar um programa que nos ajudasse a monta-la no
computador. Ainda nesse brainstorm decidimos que o foco da
nossa esteira seria a separacdo de materiais com o auxilio de
uma espécie de brago mecénico. O brago seria acionado ap6s a
leitura de um sensor e jogaria o material para fora.

Montamos a a base da estrutura da nossa esteira no software
Lego Digital Designer para termos uma idéia de como ela
ficaria depois de pronta. Utilizamos o software para nos auxiliar
na montagem seguindo os passos que definimos. Nossos
professores sugeriram a utilizacdo do LDD principalmente para
ndo termos dificuldades quando fosse necessario alterar alguma
peca na montagem da esteira.

Como utilizamos o Lego Mindstorms NXT para a montagem
do protétipo, optamos por usar um sensor de luz para fazer a
leitura dos objetos que seriam colocados na esteira. Utilizamos
as proprias pecas do kit para simular os metais e ndo-metais.

A programacdo foi feita no ROBOLAB por termos costume de
utilizad-lo em nossos projetos. Ela consiste basicamente no
seguinte: Dois motores serdo acionados para movimentar a
esteira e um terceiro ficara responsavel por movimentar o brago
mecanico . O objeto sera colocado sobre a esteira que sera
ligada uma Unica vez e ficar& rodando por tempo indeterminado
até que o sensor de luz leia um objeto bem mais claro do que a
esteira. Se o objeto for da mesma cor ou um pouco mais claro
do que a esteira, 0 mesmo passara para o final dela, porém, se
o material for bem mais claro, os motores que a movimentam
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irdo parar e aguardar cinco segundos até que o motor que
movimenta o brago seja acionado jogando o objeto para fora da
esteira e retornando para a sua posi¢do inicial.

Dado o baixo nivel de complexidade do nosso projeto de uma
forma geral, necessitamos apenas de pequenos ajustes na parte
da programacdo e no posicionamento do sensor de luz.
Realizamos testes com pecas da lego de diversos tamanhos e
formas simulando os diversos formatos de objetos que
poderiam ser colocados na esteira.

4 RESULTADOS E DISCUSSAO

Depois de alguns rapidos testes para ajuste de poténcia dos
motores, calibracdo e posicionamento do sensor de luz,
colocamos 0s objetos e percebemos que por conta do
comprimento das esteiras 0s objetos pequenos como pinos, por
exemplo, ndo chegavam para a leitura do sensor porque caiam
antes justamente na parte entre uma esteira e outra. Outra coisa
que nos chamou a atencdo foi o posicionamento do brago
utilizado para barrar os objetos, pois, quando acionado,
empurrava 0s objetos que ndo se enquadravam para passar
direto, para a parte de dentro da estrutura.

Considerando essas situacdes, achamos que os resultados
obtidos foram satisfatorios mesmo levando em conta as
limitac®es do protdtipo por conta do kit.

Figura 3 — Fundo da esteira.
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5 CONCLUSOES

No final, n6s quatro gostamos bastante do resultado e ficamos
felizes inclusive com a praticidade e agilidade do protétipo.
Entendemos que o sensor de luz ndo |é uma cor como
pensavamos, mas a intensidade na reflexdo da luz que ele emite
quando bate num objeto. Percebemos que existem aspectos que
precisam ser melhorados em nosso protdtipo, como por
exemplo a colocagdo de uma fita ou um pneu mais comprido
para que ndo haja um espaco entre as esteiras. Outro ponto que
precisamos alterar é o posicionamento do brago que empurra 0s
objetos para fora da esteira, posicionando-o para jogar 0s
objetos para a parte de fora.

Pensamos também na construcdo de uma espécie de cesta que
ficara posicionada para armazenar tudo o que a esteira jogar
para fora na lateral.

Além dessas partes envolvendo o processo de criagdo do nosso
projeto, aprendemos que para trabalhar em equipe é necessario
organizacdo e que todos 0s componentes estejam em sintonia
para que o trabalho ocorra de uma maneira prazeroza para
todos.

6 APENDICES
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FEELS - O ROBO DA EQUIPE PALITEAM PARA O RESGATE DA OBR
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LINSTITUTO FEDERAL DE EDUCACAO CIENCIA E TECNOLOGIA DA BAHIA (IFBA) - CAMPUS VITORIA DA
CONQUISTA
Vitéria da Conquista — BA

Categoria: ARTIGO BASICO

Resumo: O presente projeto foi desenvolvido com o objetivo
de construir um robd que contemple as regras da Olimpiada
Brasileira de Robdtica (OBR) — Modalidade Resgate Il. Tal
evento visa a competi¢éo entre robds que, como 0 nome sugere,
sejam capazes de realizar um resgate. E preciso que, de forma
autdbnoma, os robds percorram 3 salas, completando todos os
desafios do trajeto. A primeira sala consiste num espago com
uma linha preta, a qual deve ser seguida através de sensores,
além de redutores, gaps (pequenos trechos sem a marcagao),
obstaculos e encruzilhadas. A segunda parte sera uma rampa,
na qual haverd gaps e redutores que devem ser ultrapassados a
fim de chegar & terceira sala, na qual é feito efetivamente o
resgate. Nesse momento, o robd deve procurar as vitimas, que
sdo simuladas por pequenas bolas de isopor envoltas em papel
aluminio, em seguida deve pegar uma por uma e leva-las a
“area de resgate”. Para o desenvolvimento do robd, foi utilizado
uma placa Arduino, associada a diversos sensores e motores
numa estrutura especialmente desenvolvida, por meio de
modelagem 3D, para uma melhor performance.

Palavras Chaves: Robética, Educagdo, Arduino, OBR,
Seguidor, Mecatroénica.

Abstract: The present project was developed with the objective
of building a robot that contemplate the rules of the Olimpiada
Brasileira de Robética (OBR) — Rescue 11 mode. The event aims
at a competition between robots that, as the name suggests, are
capable of performing a rescue. It is needed that, in an
autonomously way, the robots roam 3 rooms, completing all the
challenges in the path. The first room consists in a space with
a black line, which must be followed through sensors, besides
speed reducers, gaps (small parts with no marking), obstacles
and crossroads. The second part will be a ramp, in which there
will be gaps and speed reducers that must be overcame to get
to the third room, in which happens the effective rescue. In this
moment, the robot must look for the victims that are simulated
by small balls of Styrofoam covered with aluminum foil then it
must grab one by one and take them to the “rescue area”. To
the development of the robot, it was used an Arduino board,
associated with several sensors and motors in a structure
developed specially, through 3D modeling, to a better
performance.

Keywords: Robotics, Education, Arduino, OBR, Follower,
Mechanics.

1 INTRODUCAO

Fosnot (apud SANDHOLTZ, RINGSTAFF e DWYER, 1989,
p.166), afirma que, “a tecnologia ¢ mais poderosa quando
utilizada com abordagens construtivistas de ensino que
enfatizam mais a solucéo de problemas, o desenvolvimento de
conceitos e o raciocinio critico do que a simples aquisicdo do
conhecimento factual.”. Tendo isso em vista, buscamos utilizar
0 poder da tecnologia, por meio da robdtica, para desenvolver
um projeto que visa a solu¢do de um grande problema.

E comum presenciarmos ou ouvirmos falar sobre acidentes
naturais, de trabalho ou de qualquer outra espécie, 0s quais
pdem em risco a vida de milhares de pessoas. Porém, além
daqueles diretamente envolvidos nos acidentes, o risco também
atinge outras pessoas: aquelas responsaveis pelo socorro e
resgate.

O projeto desenvolvido tem como objetivo auxiliar exatamente
nesse aspecto. Muito além de participar de uma olimpiada, o
prototipo visa ser um pontapé inicial para o estudo e para a
criacdo de projetos que facilitem a vida humana, sendo capazes
de substituir as pessoas que se expdem a riscos desnecessarios
na tentativa de ajudar outras. O robd, carinhosamente apelidado
de Feels, é capaz de, autonomamente, simular a transposic¢éo de
obstaculos (gaps e redutores), desviar de objetos caidos no
caminho, selecionar o caminho mais adequado para o resgate
(encruzilhadas), subir morros (rampa), localizar a vitima e leva-
la a um local seguro.

Para a sua construgdo, foram utilizadas diversas técnicas e
tecnologias, desde a modelagem 3D em softwares especificos,
até a montagem de circuitos e desenvolvimento de um cédigo
adequado. Dessa forma, foi possivel adquirir os mais diversos
conhecimentos e aplica-los de forma pratica, de forma a
acrescentar ndo sO para cada um de noés, mas para toda a
humanidade.

O presente artigo aborda os métodos e técnicas utilizados pela
equipe para alcancar o objetivo de construir um robd de resgate
autdbnomo.

2 MODELAGEM 3D

Como o nosso principal objetivo foi construir um robd
compacto e planejado, capaz de superar todos os desafios da
olimpiada, optamos pelo corte a laser e a impressdo 3D. Para
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realizar o corte e a impressdo, fez-se, antes, necessaria a
modelagem do projeto no computador. Os primeiros rascunhos
da estrutura, dos materiais e dos componentes presentes no robd
foram feitos por meio do software de modelagem 3D, Fusion
360, da Autodesk. A partir da modelagem, foi possivel observar
qual estrutura seria mais adequada as demandas do projeto
proposto. O primeiro modelo (Figura 1) permitiu a visualizagédo
da estrutura base do rob6, de como seria sua aparéncia e 0
posicionamento dos motores e sensores. Nesse primeiro
momento, o software também auxiliou na realizagdo de
simulagbes de movimentagdo e de acabamento do robd,
evitando assim possiveis falhas futuras no modelo real. O
primeiro protdtipo impresso apresentou problemas que ndo
haviam sido detectados nos testes realizados previamente no
software, como o tamanho demasiadamente reduzido que nédo
comportava todas as pecas necessarias e um problema na
transmissdo do movimento dos servos motores para a haste da
garra (Figura 2). Com o proéprio programa foi encontrada uma
solucéo e, ap6s alguma alteracdes, chegamos ao modelo final
(Figura 3), que foi construido fisicamente por meio do corte a
laser de fibra de média densidade (MDF) das pecas da estrutura
bésica e da impressdo 3D de pe¢as que exigiam uma maior
precisdo, como as engrenagens da garra.

Figura 3 — Modelo final.

3 SENSORES E MOTORES

3.1 Componentes Eletrénicos

No projeto do robd definimos que iriamos utilizar cinco Mini
Micro Servo Motor 9g Sg90, sendo dois para as rodas e trés
para a garra. Optamos por utilizar dois sensores TCS230 para
identificar uma faixa verde no chao (que é um dos desafios da
olimpiada) e dois sensores QTR-1A que sdo capazes de medir
a refletancia para identificacdo das fitas pretas no chdo. Ainda
necessitamos de dois sensores ultra-sénicos HC-SR04 na frente
do robd. Pelo tamanho do robd e o material disponivel nas lojas
da cidade, utilizamos trés baterias de litio NK18650 com 3,7V
cada célula. Como as baterias em série fornecem por volta de
11,1V, fez-se necessario o uso de reguladores de tensdo,
utilizamos 2 reguladores 7805 em paralelo somado a um
dissipador, ja que a capacidade maxima de cada é 1A e 0 uso
de apenas um causava aquecimento excessivo. Por fim, também
criamos um painel de comunicacéo com o robd, uma espécie de
interface homem-maquina, que contou com 2 push-buttons NA,
4 interruptores on/off, 2 leds RGB automaticos e 2 entradas
USB fémea.

3.2 Servo Motores Desbloqueados

Como atuadores principais, utilizados nas rodas motoras, a
equipe optou pelo uso do Mini Micro Servo Motor 9g Sg90,
devido ao tamanho reduzido que o mesmo possui e ao baixo
custo. No entanto, esse tipo de motor sé trabalha em uma faixa
de 180°, e isso exigiu da equipe o “desbloqueio” do servo para
poder executar rotagdes continuas.

Basicamente este modelo de servos possui um potencidmetro
usado para medir a angulacdo de acordo com a resisténcia
elétrica indicada, onde cada angulo possui uma resisténcia
correspondente. Assim se 0 servo esta em 90° ele vai ler a
resisténcia correspondente ao angulo de 90°, que é proxima de
2,2 KQ, e se receber um sinal para ir, por exemplo, a 180° o
servo vai comegar a girar até atingir a resisténcia equivalente
ao angulo de 180°. Baseado nesse principio desacoplamos o
potencidmetro nativo e substituimos por duas resisténcias de
2,2 KQ. De tal maneira, como o potencidmetro esta
desacoplado e a resisténcia indicada esta fixa em 2,2 KQ, o
motor aceita que estd no ponto de 90° entdo, quando o
controlador envia o sinal para ele ir até a um angulo como o de
180° o servo passa a girar em busca da resisténcia equivalente
ao angulo indicado, mas como a resisténcia se mantém fixa ele
passa a girar infinitamente.

Além dessa “trava eletrénica” o servo motor possui uma “trava
mecanica” que estd em uma das engrenagens maiores limitando
0 movimento do motor, esta trava, com o motor aberto foi
facilmente cortada com um alicate.

Um ponto importante é encontrar o angulo em que o servo fica
parado, ja que a resisténcia de 2,2 KQ pode ser de um angulo
diferente de 90°. No Feels, o “dngulo zero” (quando o robd fica
parado) em um servo era exatamente 90° enquanto no outro
servo era 96° mesmo utilizando resisténcias nominalmente
iguais em ambos. A programacdo foi feita utilizando a prépria
biblioteca Servo do arduino. Caso o sinal enviado para o servo
for superior ao “angulo zero” ele passa a girar em um sentido e
caso o valor seja menor ele passa a girar no sentido oposto.
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3.3 Sensor QTR-1A

Para a identificacdo das linhas pretas do trajeto da prova,
optamos por utilizar o sensor QTR-1A, o sensor &ptico
reflexivo QTR-1A, da fabricante Pololu, que consiste em um
emissor infravermelho e um fototransistor, que permite receber
sinal infravermelho por meio de reflexdo. O pino de saida,
ligado ao fototransistor por meio de um resistor de pull-up,
retorna um valor baixo de tensdo quando préximo ao sensor se
situa um objeto branco (reflete bem a luz), e valor alto de tenséo
quando préximo ao sensor se situa um objeto preto (baixo nivel
de reflexdo da luz). Assim, é possivel realizar uma leitura
analdgica no pino de saida do sensor e diferenciar, a partir do
nivel de tensdo obtido, a linha preta da pista branca.

3.4 Sensor TCS3200

O sensor TCS3200 / TCS230, foi utilizado para identificar a
faixa verde, que indica quando o rob6 deve dar uma curva de
90°. Ele consiste em um circuito integrado onde estdo presentes
64 fotodiodos, sendo que destes, 16 possuem filtros para a cor
vermelha, 16 para a cor azul, 16 para a cor verde e 16 ndo
possuem filtro algum. Os fotodiodos ficam distribuidos
igualmente pelo sensor, captam luminosidade da luz, filtram as
respectivas cores, e entdo é gerado um sinal no pino de saida
out, que pode ser lido por meio de um microcontrolador,
indicando o nivel da respectiva cor. Normalmente vem
montado em médulo com 4 leds brancos para iluminacéo, e séo
utilizados 8 pinos de conexdo. Um pino Vcc, que recebe a
tensdo de alimentacdo do médulo, um pino GND, que € ligado
ao terra (OV) do Arduino, um pino OE (Output Enable), que
quando em nivel baixo de tensdo (normalmente 0V), permite
que 0 modulo envie continuamente informagdes ao Arduino por
meio do pino de saida. Um pino de saida (OUT), que deve ser
ligado a uma porta analdgica do Arduino para se fazer a leitura
da cor, e quatro pinos de controle (SO, S1, S2, S3), que
permitem fazer a sele¢do da frequéncia de saida e selecionar os
fotodiodos que serdo utilizados para a leitura.

3.5 Sensor HC-SR04

O sensor ultrassénico HC-SR04 foi utilizado para identificar o
obstaculo na fase de seguidor de linha, e para identificar e
diferenciar a vitima (bolinha a ser resgatada) das paredes da
sala de resgate. Consiste em um emissor e um receptor de sinal
ultrassdnico. Por meio de um microcontrolador, o emissor
transmite o ultrassom. Quando o ultrassom encontra um
obstaculo a sua frente, é refletido e segue em direcdo entdo ao
receptor. O microcontrolador registra o tempo que o sinal leva
para ser identificado pelo receptor, e assim, conhecida a
velocidade do som no ar (340m/s), é possivel calcular, a partir
do tempo obtido, a distédncia que o sensor se encontra de
determinado obstaculo. possui 4 pinos para conexdo com 0
microcontrolador, sendo estes Vcc (que recebe a alimentagéo
do maédulo), GND (ligado ao terra do microcontrolador), e dois
pinos, um do emissor, e outro do receptor do sinal ultrassénico.

4 O TRABALHO PROPOSTO

Apos a participacdo em uma olimpiada anterior com um robd
desenvolvido na plataforma Lego, a equipe percebeu que um
dos grandes desafios da competicdo é desenvolver um rob6
compacto o suficiente para concluir a pista de forma
satisfatdria. Por isso, o grupo trabalhou com a hipdtese de que
um robd pequeno, preciso e projetado especificamente para a

modalidade da competicdo pudesse ser mais eficiente.

Como descrito nas sec¢Bes anteriores, o robd foi modelado por
meio do software Fusion 360, e, para construir a parte
efetivamente fisica, foi utilizado o corte a laser e a impressdo
3D.

Para o tamanho necessario todos os componentes eletronicos
deveriam ser essenciais e eficientes. A equipe optou por usar 0s
menores elementos possiveis.

5 MATERIAIS E METODOS

Foi confeccionada uma placa de circuito impresso pela prépria
equipe, com a finalidade de fixacdo do Arduino Nano e dos
sensores, bem como dos reguladores de tensdo, botdes (chaves
de toque) e LEDs utilizados no projeto do robé.

A equipe também procurou confeccionar um robd que
funcionasse bem em qualquer condicdo de luminosidade, e para
isso buscou sensores que funcionassem bem sem interferéncia
da luz ambiente. Os sensores escolhidos, QTR-1A e
TCS3200/TCS230, atendem bem a essas necessidades.

Todos os testes foram executados em pistas segundo o padréo
da OBR. A equipe resolveu dividir as tarefas por partes,
primeiro programamos todo o seguidor de linha até atingirmos
um valor de velocidade satisfatorio. Depois programamos 0s
desvios dos obstaculos. Por fim programamos a sala de resgate.
Com todas as partes prontas o programa final a jungéo de todos.

6 RESULTADOS E DISCUSSAO

Nem sempre o que é esperado na teoria acontece na prética. Até
atingir o modelo final a equipe passou por diversas
dificuldades. Alguns problemas encontrados eram relacionados
aos fios (conectados em locais errados), isso € decorrente do
robd ser realmente muito compacto e isso deixa os fios com
pouco espaco no interior do robd. Erros na programacao
também aconteciam, acontecendo muitos problemas de ldgica
e de sintaxe no inicio. A roda do robd, por exemplo, ndo possuia
aderéncia necessaria para fazer o robd subir a rampa entéo foi
necessario cobrir com um material emborrachado. Superado
todos os problemas o Ultimo modelo do Feels foi impresso.

O robb Feels, apos cortado, montado, com 0s componentes
eletrdnicos apresenta bom resultado nos testes. O tamanho €
realmente um diferencial entre os robds dessa categoria. O corte
em MDF apresentou uma boa qualidade final, ndo necessitando
de pintura e apresentando uma boa aparéncia. A autonomia de
bateria do robd é satisfatdria suportando em média 3 horas de
testes.

7 CONCLUSOES

Um projeto de tal magnitude cobrou muito trabalho em equipe
e muita aproximacao dos participantes. A construcdo do Feels,
ajudou no amadurecimento da equipe Paliteam, tanto no
sentido técnico quanto no pessoal. Como todos os alunos séo
do ensino técnico, foi possivel, e convenientemente necessario,
assimilar os conhecimentos obtidos na sala de aula no
desenvolvimento pratico do rob6. Durante todo o processo 0s
estudantes adquiriram um enorme aprendizado nas mais
diversas 4reas, sendo eles diversos conceitos fisicos,
matematicos e quimicos. Os quatro integrantes possuem uma
ligacdo muito forte pois superar as dificuldades ajudou a
fortalecer os lacos ligantes entre eles. Teoricamente a equipe
possuia dois integrantes responsaveis pela parte mecénica, um
integrante pela eletrdnica e um programador, contudo o
conhecimento adquirido e a sinergia entre os integrantes era
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tanta que € praticamente impossivel distinguir quem sdo os
responsaveis por preencher tais especificacbes. Todos foram
inteiramente responsaveis por trazer o Feels a luz desse mundo.

A equipe conseguiu ter contato maior com a tecnologia e a
apuracdo de um senso critico e social com a relacdo do mundo
e suas necessidades. Concluimos, por fim, que a elaboracédo do
projeto como um todo foi muito mais que apenas conhecimento
factual, pois nos deu uma nova visdo de mundo.
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Resumo: Devido ao grande aumento de nimero de incéndios
sendo causados pelas maquinas presentes nas indistrias e
objetos inflamaveis, decidimos criar um robd que ajude as
pessoas nesses acidentes. O robd baseia apagar incéndios
industriais e evitar que eles acontecam, ele possui um extintor
dentro de sua estrutura, sensores de temperatura e um
ultrassdnico que o ajudaré a identificar e apagar o fogo.

Palavras Chaves: Seguranca, objetividade, praticida agilidade.

Abstract: Due to the great increase in the number of fires being
caused by the machines present in the industries and
inflammable objects, we decided to create a robot that will help
people in these accidents. The robot is based on putting out
industrial fires and preventing them from happening, it has an
extinguisher inside its structure, temperature sensors and an
ultrasonic that will help you identify and put out the fire.

Keywords: Security, objectivity, practicality, Agility.

1 INTRODUCAO

Robd usado para prevenir incéndios. Os robds usados para
prevenir incéndios sdo geralmente voltados para a seguranca
em geral. Os Fire Bot’s sdo uma categoria de mini “bombeiros”
projetados especificamente para apagar o fogo e prevenir
acidentes.

Com pesquisas realizadas em diversos sites de noticias
pudemos observar o grande nimero de acidentes que ocorrem
nas inddstrias por causa de curtos circuitos acabam afetando
lugares proximos.

“A Abracopel (Associagdo Brasileira de Conscientizagdo para
os Perigos da Eletricidade), entidade nacional que levanta
dados estatisticos sobre acidentes com eletricidade desde 2007,
divulgou os dados relativos aos anos de 2014/2015”.

Segundo a entidade, no que se refere especificamente aos
incéndios gerados por curtos circuitos, os dados mostram que
em relagdo a 2014, o ano de 2015 apresentou um aumento de
quase 50% — de 295 incéndios originados por um curto circuito
ou sobrecarga, este nimero subiu para 441 em 2015. As mortes,
infelizmente, também apresentaram um aumento significativo,
de 20 para 33 mortes, (+ de 60%).

No que se refere a porcentagem por regido, o grafico abaixo
mostra que o Sudeste (28%) continua sendo o campedo nes tipo
de acidente, acompanhado de perto pelo Nordeste (25%):

incéndlo por curto droufto-2018

o Morbe

= Mordeslw
Carro Destz

o Sudeste

w gul

Fonte: revistaincendio.com.br

Noticias como estas nos levaram a procurar 0 nosso grupo de
robdtica, para que com o apoio do mentor, pudéssemos criar um
rob6 nédo tripulado capaz de identificar incéndios e apagar o
fogo.

2 O TRABALHO PROPOSTO

Inicialmente desenvolvemos um protétipo de robd bombeiro de
42,3x59,4cm. Com materiais bésicos e de facil acesso
construimos um robé auténomo nao tripulado de médio custo e
funcional, utilizando tecnologia de arduinos, sensores
ultrassdnicos e térmicos e extintores capazes de exercer a sua
funcgdo: apagar o fogo ou preveni-lo.
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Figura 1- Construcéo da parte externa do rob6

3 MATERIAIS E METODOS

Com o andamento do projeto realizamos inimeros testes, onde
fomos observando os erros e 0 progresso de cada parte do Fire
Bot. Nos primeiros testes focamos na estrutura e utilizamos os
seguintes materiais: Um material sintético azul com acrilico
para as paredes (Nosso material principal), e barras de aluminio
para sustentagdo. Foi obtido éxito na estrutura, entdo partimos
para a préxima etapa: colocar a placa arduino e o tubo por onde
0 pd quimico do extintor vai sair.

Para controlar as fun¢fes do Fire Bot usamos a placa UNO
Arduino, que atende momentaneamente nossas necessidades. A
placa comanda os sensores e motores.

Podera ser reabastecido como novos extintores de até uma
carga nominal de 4 kg.

4 RESULTADOS E DISCUSSAO
Tabela 1 — Testes

Primeiro Teste Estrutura ja finalizada, mas ainda falta

a parte mecanica e elétrica.

Segundo Teste Placa Arduino ja instalada com tubo

por onde sai 0 pd quimico.

Terceiro Teste Ambiente com alta temperatura

detectado

Quarto Teste Ajustes

Quinto Teste Robd Finalizado

Figura 2 - Comparando medidas

5 CONCLUSOES
Concluimos que :

* O nosso robo sera 1itil para as inddstrias por ser capaz de evitar
possiveis incéndios e apaga-los.
* Sera usado em industrias e fabricas.

* Podera somente apagar incéncios elétricos.

« Sera capaz de alcancar lugares de dificil acesso.

Agradacemos a ajuda e o apoio dados pelo professor Leonardo
Carvalho que sempre esteve nos incentivando.
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Categoria: ARTIGO BASICO

Resumo: Observamos a dificuldade dos cientistas em descobrir
e preservar 0s seres vivos na natureza, sendo assim, este robd
ajudara na exploracdo da flora e fauna, e na preservagdo da
biodiversidade animal. Ele ird ser controlado por longo alcance
via internet, e que possibilita os cientistas descobrirem novas
espécies de seres vivos. Com esses objetivos, desenvolvemos
um protétipo com cameras e sensores capazes de explorar todas
as diversidades que a natureza tem para apresentar, além de ser
um rob6 que apresenta grande simplicidade.

Palavras Chaves: Preservacdo, exploragdo, objetividade,
ecologia, simplicidade.

Abstract: We observe the difficulty of scientists in discovering
and preserving living things in nature, so this robot will help in
the exploration of flora and fauna, and in the preservation of
animal biodiversity. It will be controlled far-reaching via the
internet, and it enables scientists to discover new species of
living beings. With these objectives, we developed a prototype
with cameras and sensors capable of exploring all the
diversities that nature has to present, besides being a robot that
presents great simplicity.

Keywords: Preservation, exploration, objectivity, ecology and
simplicity.

1 INTRODUCAO
Explorador Biol6gico

Com pesquisas realizadas em diversos sites de noticia em nossa
cidade podemos observar que 1 até hoje foram catalogados
cerca de 1,2 milhGes de espécies diferentes de organismos
vivos, mas existe uma imensid&o ainda ndo descoberta, estima-
se que existam aproximadamente 9 milhGes de espécies no
total, entre elas 6,5 séo terrestres e 2,5 s@o marinhas. Fatos
como estes nos levaram a ter a ideia, que com a ajuda do nosso
tutor, pudéssemos construir um robd que desse apoio aos
bidlogos.

Todo ano, pesquisadores relatam mais de 15 mil novas espécies
e sua carga de trabalho ndo mostra sinais de que va parar.
“Muitas espécies podem desaparecer antes mesmo que
saibamos da sua existéncia, do seu nicho particular ou da sua
fungdo em ecossistemas”, alertou Camilo Mora, da
Universidade do Havai, por isso o robd explorador ira averiguar

a fauna e flora, aumentar o nimero de espécies descobertas
anualmente e notar ameacas de extin¢des aos seres Vivos.

2 O TRABALHO PROPOSTO

Inicialmente desenvolvemos um protétipo de 11x16,5cm com
a estrutura feita de lego e tendo como fonte de energia placas
solares. Esse prototipo foi construido com a intengéo de testar
a mobilidade do robd e a rotagdo da cAmera na parte superior.
Com materiais basicos e de facil acesso construimos um rob6
ndo tripulado de baixo custo e funcional. Somos capazes de
controlar a movimentacdo e monitorar a localizacdo e as
imagens capturadas pela cdmera do robd.

Figura 1 - Protétipo inicial.

3 MATERIAIS E METODOS

Com o andamento do projeto, realizamos inimeros testes, onde
fomos observando os erros e 0 progresso de cada parte do rob6.
Nos primeiros testes focamos na estrutura e na locomogao,
algumas falhas foram identificadas e para repara- las utilizamos
outras técnicas. Para resolver os problemas locomotivos,
construimos um sistema de engrenagem, entdo partimos para a
préxima etapa: Fixagdo da estrutura. Para deixar a estrutura
feita de acrilico mais firme utilizamos hastes de aluminio
fixadas com parafusos, porcas e arruelas nas arestas laterais do
robd. Para controlar as fungdes dele usamos a placa Arduino
que atende todas as nossas necessidades, a placa comanda os
sensores, motores e a cdmera para monitoramento das imagens
obtidas diariamente pelo robd durante suas expedicGes, que
com o avanco dos estudos poderd ser recebida através da
internet.
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Figura 2 — Inicializacéo da construcédo do projeto.

4 RESULTADOS E DISCUSSAO

Tabela 1 - Dimensoes.

Testes Resultados

Primeiro Teste Inconclusivo

Segundo Teste Contém Erros

Terceiro Teste 30% Negativo

Quarto Teste Erros de Programagio

Quinto Teste 100% Positivo

Figura 3 — Iniciacdo da parte elétrica.

5 CONCLUSOES

Podemos concluir que o robd, possui mais fungdes do que foi
inicialmente planejado. Por exemplo, a autossuficiéncia
enérgica, essa energia produzida vai ser principalmente
utilizada para o carregamento do computador. Pelo o uso da
energia edlica e solar o robd necessita de aspectos naturais para
gerar energia, entretanto implantamos baterias reservas para
serem usadas caso as condi¢bes climaticas ndo sejam
favoraveis. NoOs tivermos que conferir se o robd estava 100%
impermeével e se ndo é possivel a entrada de animais e/ou
liquidos por nenhum lugar. Para ter certeza que ele estara apto
a fazer sua principal fungéo de explorar as florestas substituindo

os hiodlogos que sofriam grandes riscos ao ficar expostos a
plantas e animais pe¢onhentos.
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Categoria: ARTIGO BASICO / MULTIMIDIA

Resumo: O projeto é um gerenciador de ultrapassagens, onde
visa reduzir os grandes acidentes que ocorrem nas estradas
devido as ultrapassagens proibidas e perigosas.

Palavras Chaves: Néo disponivel.
Abstract: Not available.

Keywords: Not available.

1 INTRODUCAO
Descricdo Geral

O sistema pode fornecer uma troca de informag8o segura no
momento de realizar uma ultrapassagem. O sistema é ativado
com um simples sinal de luminosidade alta na traseira do
caminhdo; logo em seguida, é informado a mensagem para o
motorista do caminhdo um pedido de ultrapassagem; caso o seja
possivel ultrapassar, 0 motorista aperta o botdo autorizando a
ultrapassagem.

2 MOTIVACAO

Esse projeto tem como motivacdo de inicial resolver os
acidentes de transito, que ocorrem nas grandes rodovias por
falta de uma comunicacdo segura. Através de um sistema
simples e desenvolvimento de baixo custo.

3 OBJETIVO

O objetivo do projeto é diminuir os acidentes que ocorrem nas
estradas e generalizar essa ideia, diminuindo o efeito motorista
estrangeiro.

4 DESCRICAO DO TRABALHO

Este trabalho foi desenvolvido para reduzir os grandes indices
de acidentes que ocorrem nas estradas devido a falta de uma
comunicacdo segura e eficiente.

Na figura 01, o projeto é apresentado com um protétipo de
caminhdo; dentro dele tem maédulos e sistemas elétricos para
um funcionamento eficiente; Plataforma do Microcontrolador
(Arduino MEGA), botdes de chaveamento, jumpers, LED’s
(diodo emissor de luz) , Buzzer, LCD’s, um sistema com
Bluetooth para uma apresentacdo de qualidade e Display fazem
parte da comunicacdo e apresentacdo da idéia. A funcionalidade
especifica da ideia encontra-se no sensor externo LDR, LED
RGB de baixa poténcia e botfes de acionamento.

Figura 01 — Prot6tipo do caminhéo

O projeto foi planejado com base em pesquisas em sites visando
melhorar o baixo custo e aprimoramento da ideia. Esse projeto
foi desenvolvido em aproximadamente 2 meses para a
execucao e término. Deste trabalho foram submetidos a alguns
testes e mudancas, para melhorar a eficiéncia e o fécil uso do
sistema.

5 METODOLOGIA

O procedimento da construcdo estrutural do projeto foi
necessario uma furadeira e ldmina de serra para fazer os
buracos e recortes retangulares para encaixe dos LEDs e LCDs.
Ao término da construgdo estrutural e encaixe das pegas foi
feitas as ligacBes das pinagens correspondente a programacao
feita na IDE do arduino. Foi necessario antes colocar resistores,
e fazer fontes de alimentacdes para o sistema, onde para essa
etapa foi utilizado um ferro de solda e estanho e chaves
seletoras L/D. Foi necessario dois arduinos Mega devido ao
fato de ndo suportar a carga de energia elétrica. Com o término
da execucdo fisica do projeto iniciou-se a parte programavel do
sistema.

O sistema é acionado com uma comunicagdo de luz através do
sensor LDR que estd na traseira do caminhdo, na figura 02.
Quando o sensor recebe a quantidade de luz ideal programada,
é acionado o sistema; Uma mensagem € enviada para 0
motorista através do Display LCD e também com
comunicagdes sonoras pelo buzzer; O motorista do caminh&o
ficara responsavel pela verificacdo se ha disponibilidade para
ultrapassagem do carro. Caso for disponivel ultrapassar, o
motorista do caminhdo apertard o botdo verde, autorizando a
ultrapassagem.
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Figura 02 — Passagem autorizada

E importante ressaltar a funcionalidade dos botdes existente no
painel do veiculo, dentro da cabine, neste protétipo encontra-se
na parte superior do caminhdo. Sendo o botdo verde
responsavel pela permissdo de ultrapassagem; O botdo
vermelho, mandar o motorista aguardar; O bot&o preto, desligar
0 sistema.

6 RESULTADOS E CONCLUSOES

E um projeto simples de baixo custo, se for implementado em
algumas cidades ou outros lugares, serd util para prevenir
acidentes e até salvar vidas, caso haja investimento de produgéo
para resolver os problemas que ocorrem nas estradas. Os testes
foram experimentais realizados no laboratério.

Os recursos utilizados foram satisfatorios para a apresentacéo
da proposta, sera possivel no futuro ser reproduzido com
dispositivos eletrénicos customizados.

REFERENCIAS BIBLIOGRAFICAS
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Observagéo: O material multimidia deste trabalho encontra-
se disponivel em: www.mnr.org.br/mostravirtual.
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Categoria: ARTIGO BASICO / MULTIMIDIA

Resumo: Em sua versdo 2.0 concluida, o projeto consiste da
segunda versdo do 6culos para deficiente audiovisual, por sua
vez possuindo sensores ultrassénicos e de presenca também
incluindo micro eletreto, vibracall, baterias internas e um Nano
Arduino. Dessa vez seu funcionamento conseguira identifica a
presenca de pessoas e animais, respondidas por vibragdes.

Palavras Chaves: Deficiente, audiovisual e 6culos.

Abstract: In its version 2.0 completed, the project consists of
the second version of the glasses for audiovisual deficient, in
turn possessing ultrasonic and presence sensors also including
micro electret, vibracall, internal batteries and a Nano
Arduino. This time its operation will be able to identify the
presence of people and animals, answered by vibrations.

Keywords: Deficient, audiovisual and glasses.

1 INTRODUCAO

Muitos consideram que a palavra ‘deficiente’ tem um
significado muito forte, carregado de valores morais,
contrapondose a ‘eficiente’. Levaria a supor que a pessoa
deficiente ndo é capaz; e, sendo assim, entdo é preguicosa,
incompetente e sem inteligéncia. A énfase recai no que falta, na
limitagdo, no ‘defeito’, gerando sentimentos como desprezo,
indiferenca, chacota, piedade ou pena. Esses sentimentos, por
sua vez, provocam atitudes carregadas de paternalismo e de
assistencialismo, voltadas para uma pessoa considerada
incapaz de estudar, de se relacionar com os demais, de trabalhar
e de constituir familia. No entanto, a medida que vamos
conhecendo uma pessoa com deficiéncia, e convivendo com
ela, constatamos que ela nao é incapaz. Pode ter dificuldades
para realizar algumas atividades, mas, por outro lado, em geral
tem extrema habilidade em outras. Exatamente como todos nos.
Todos nds temos habilidades e talentos caracteristicos; nas
pessoas com deficiéncia, essas manifestacBes sdo apenas mais
visiveis e mais acentuadas. Diante disso, hoje em dia se
recomenda o uso do termo ‘pessoa portadora de deficiéncia’,
referindo-se, em primeiro lugar, a uma pessoa, um ser humano,
que possui entre suas caracteristicas (magra, morena, brasileira
etc.) uma deficiéncia — mental, fisica (ou de locomog&o),
auditiva ou visual. Atualmente ainda ndo existem
infraestruturas necessarias e 0s apoios adequados para que as
pessoas com deficiéncias auditivas e visuais possam ter uma
vida perfeitamente normal, como na acessibilidade ao trabalho,
igualdade de oportunidades e mesmo quando simplesmente

sempre que necessario essas pessoas, para que as diferentes
limitagcBes ndo sejam um entrave social e pessoal. Cada um de
n6s tem a responsabilidade moral de ajudar o proximo e
facilitar a sua integracdo, tenha essa pessoa uma deficiéncia ou
nao.

PROBLEMA

Muitos consideram que a palavra ‘deficiente’ tem um
significado muito forte, carregado de valores morais,
contrapondose a ‘eficiente’. Levaria a supor que a pessoa
deficiente ndo é capaz; e, sendo assim, entdo € preguigosa,
incompetente e sem inteligéncia. A énfase recai no que falta, na
limitagdo, no ‘defeito’, gerando sentimentos como desprezo,
indiferenca, chacota, piedade ou pena. Esses sentimentos, por
sua vez, provocam atitudes carregadas de paternalismo e de
assistencialismo, voltadas para uma pessoa considerada
incapaz de estudar, de se relacionar com os demais, de trabalhar
e de constituir familia. No entanto, a medida que vamos
conhecendo uma pessoa com deficiéncia, e convivendo com
ela, constatamos que ela ndo é incapaz. Pode ter dificuldades
para realizar algumas atividades, mas, por outro lado, em geral
tem extrema habilidade em outras. Exatamente como todos nos.
Todos nds temos habilidades e talentos caracteristicos; nas
pessoas com deficiéncia, essas manifestacdes sdo apenas mais
visiveis e mais acentuadas. Diante disso, hoje em dia se
recomenda o uso do termo ‘pessoa portadora de deficiéncia’,
referindo-se, em primeiro lugar, a uma pessoa, um ser humano,
gue possui entre suas caracteristicas (magra, morena, brasileira
etc.) uma deficiéncia — mental, fisica (ou de locomogdo),
auditiva ou visual.

2 OBJETIVO

o Auxiliar os portadores de deficiéncia audiovisual;

e Ter uma vida independente sem auxilio de terceiros;
o Acesso igual a todos na sociedade;

e Interagir com o0 mundo real.

3 TRABALHO PROPOSTO

A versdo 2.0 do projeto que desenvolvemos veio bem aprimora
dessa forma foi essencial para auxiliar os portadores de
deficiéncia audiovisual a ter uma vida mais independente sem
auxilio de terceiros. Buscou-se desenvolver um 6culos para
pessoa portadora de deficiéncia de com baixo custo, simples de
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criar e com acesso a todos, facilitado o usuario a locomover-se 0 VERSAO 2.0
propriamente. Ajudando pessoas portadoras de deficiéncia ;
audio e visual ou audiovisual a interagir com o mundo real sem
a necessidade de ajuda de outras.
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4 MATERIAIS E METODOS

Passos da criacdo do protétipo no laboratério pratico de
robética:

e Esboco do projeto (desenho a méo livre);

e Modelagem 3D - Plataforma google sketchup 8 pro e
XYZware Pro;

0 VERSAO 1.0

e Montagem do circuito no protdtipo - Foi um dos pontos
essenciais e importante no método de soldagem e o tipos de fios
ali colocados, embutidos para ndo ficarem expostos e para
apresentar bom visual no modelo 3D;

o IDE Arduino, Programacdo em C++;

e Testes.

5 RESULTADOS E DISCUSSAO

Pds montagem do projeto, houve alguns testes. Primeiramente
com pessoas sem nenhum tipo de deficiéncia, e foi percebido
alguns problemas: o posicionamento dos sensores, 0
balanceamento do peso do 6culos, o conforto do usuério, a
bateria tinha um curto periodo de energia e havia um pequeno
defeito na impressdo. Revimos tudo, depois consertamos 0s
defeitos. No posicionamento dos sensores deixamos 0s suportes
para 0 mesmo ainda mais justos, para que no dia a dia do
usuario os sensores ndo mudem de posi¢do. No balanceamento
do peso procuramos na modelagem deixar algumas partes com
um posicionamento diferente para assim obter um melhor
resultado. No conforto do usuério decidimos colocar silicone
nas areas sensiveis como o nariz e a orelha. Na bateria foi posta

0 VERSAO 2.0

o Impressdo em 3D - XYZ Da Vinci 1.0 PRO: outra com mais tempo de duracdo e mais carga. Na impresséo,

- foi feita uma nova mudando algumas partes da estrutura para
0 VERSAO 1.0 — (Construcdo manual)

PRTIS v Zhduk: T
- =, . .

Resultado do protétipo
GLASSES FOR ACCESSIBILITY VERSION 2.0

6 CONCLUSAO

Pés conclusdo da montagem da estrutura do O6culos foi

percebido que, ele seria uma forma mais acessivel e confortavel
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em uma impressora 3D acaba barateando o projeto e tendo em
mente que se disponivel online qualquer pessoa podera
imprimir e com um pouco de conhecimento em eletrbnica
conseguird montar o seu préprio 6culos e utilizar de forma facil
e acessivel.
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Resumo: Com o advento da modernidade, observa-se cada vez
com maior frequéncia a necessidade de técnicas mais e mais
aprimoradas de controle, de sensoriamento e de
interfaceamento de plataformas, é com o objetivo de
experimentar e testar a utilizacdo de duas dessas técnicas
(Transformada de Hough e PID) nas 2 etapas da OBR que 0
robd em questdo foi/estd sendo construido. O rob6 foi
construido usando quatro plataformas diferentes, o LEGO
Mindstorms EV3, o Arduino UNO R3, o Arduino Pro Minie o
Raspberry Pi 3, um dos diferenciais apresentados e estudados
pela equipe é a interacdo das plataformas por diferentes
protocolos e linguagem, como por exemplo o Serial (tanto via
UART quanto via Software Serial) e o 12C, além da utilizacdo
de Python, C e C++. Os resultados do projeto tém se mostrado
promissores e 0 robd esta executando com pericia as tarefas de
se manter na linha e identificar os diversos obstaculos propostos
pela Robocup Rescue Line Junior.

Palavras Chaves: Visdo Computacional, Controle, PID, C++,
Transformada de Hough, Arduino, Raspberry,
Multiplataforma, Protocolos, 12C, Serial, Robocup Rescue Line
Junior.

Abstract: With the advent of modernity, the necessity of more
advanced and capable control, sensor and plataform interface
techniques is increasing at a really fast peace. It’s with the
objective of experimenting and testing the utilization of two of
these techniques (Hough Transform and PID) on the 2 stages
of the OBR (Brazilian Robotic Olympics) that the robot in
question has/is being built. The robot has been built using four
different platforms, the LEGO Mindstorms EV3, the Arduino
UNO R3, the Arduino Pro Mini and the Raspberry Pi 3. One of
the innovations presented and studied by the team is the
interaction of the platforms by different protocols and
languages, as for example the Serial (by UART and Software
Serial) and the 12C, besides the utilization of Python, C and
C++. The results of the project have been promising and the
robot is executing with dexterity the tasks of staying in the line
and identifying the diverses obstacles proposed by the Robocup
Rescue Line Junior.

Keywords: Computer Vision, Control, PID, C++, Hough
Transform, Arduino, Raspberry, Multiplatform, Protocols, 12C,
Serial, Robocup Rescue Line Junior.

1 INTRODUCAO

Com o ideal de apresentar & competicdo um robd diferenciado,
usando técnicas menos tradicionais tanto na parte de resgate
quanto de line following, o grupo decidiu construir um robd
com as capacidades de visdo computacional, usando a
comunicagdo entre varios protocolos e componentes
eletrdnicos. O afastamento dos meios mais tradicionais de
realizar os percursos é para o grupo tanto uma fonte de
inspiracdo, quanto de desafios. O artigo esta disposto de forma
que uma visdo superficial dos conceitos presentes em todos as
partes e momentos do projeto estdo no 2° Segmento.

2 O TRABALHO PROPOSTO

Durante a analise da competi¢cdo, viu-se necessario 0 uso de
técnicas mais avangadas e de uma estruturizacéo mais flexivel,
a fim ndo s6 de atingir objetivos mais ambiciosos, como
também aplicar conceitos inovadores a uma competicdo téo
tradicionalmente exposta.

As decisBes vieram na forma de uma tentativa de aplicar
conceitos de comunicacdo de interfaces, algoritmos de Visdo
Computacional e Interagdo Proporcional em um sé dispositivo,
de forma que tivesse a capacidade tanto de hardware quanto em
software para realizar as tarefas a ele designadas. Trabalhando
sobre esses pressupostos, fora estruturado um robd composto
Ccom 0S sensores necessarios para perceber os obstaculos e
desafios, e elaborado um extenso e compreensivo algoritmo
para reger o seu funcionamento. A construcdo da parte fisica do
robd foi progressiva, instalando e testando os componentes a
medida que eles estavam disponiveis, 0 que atrasou e dificultou
bastante a parte de comunicacdo e protocolos. O software foi
escrito usando o RobotC, que permitia o uso de C para o
controle do EV3, a prdpria IDE do Arduino para lidar com a
programacdo dos componentes eletrdbnicos em C++ e 0
PyCharm para desenvolver o codigo tanto de visdo quanto de
comunicagdo implementados no Raspberry.

A metodologia de desenvolvimento segue a linha dos métodos
ageis, como o SCRUM, e utilizando diversas ferramentas de
produtividade, tais como:

e Trello Usado para manter um controle e uma visdo ampla do
projeto e objetivos.
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e Slack Usado para manter um canal comum de comunicagdo
entre os membros da equipe, além de permitir plugins que
ajudaram ainda mais na produtividade e na comunicacdo
instantanea de conceitos (entre eles, os plugins do Github e
Trello)

e Github Usado tanto para source control, quanto para a edi¢ao
e gerenciamento grupal dos cédigos.

Maiores detalhes sobre as especificidades dos métodos e
técnicas se encontram na secdo a seguir.

3 MATERIAIS E METODOS

Para organizar os métodos utilizados e maximizar a eficiéncia
da progressao do projeto, ele foi dividido em etapas.

3.1 Rob6é de plataforma Gnica, LEGO
Mindstorms - 2015

Na primeira participacdo da equipe na OBR o Unico material
disposto era o kit LEGO Mindstorms, que por sua vez possuia
como material de sensoriamento um sensor infravermelho de
distancia e outro de reflexdo e de cor, logo era necessario
desenvolver o algoritmo unicamente com esses materiais.

O primeiro chassi, assim como os que foram produzidos adiante
tem o intuito de manter o centro de massa mais baixo possivel
e para manter 0s sensores na posicao correta, para que ndo haja
dificuldade nas curvas e na subida de rampas, além disso, para
0 arrasto do robd foram usadas pequenas quatro rodas de
borracha, como os motores eram ligados na parte de tras a
tracdo era traseira, entdo com o kit LEGO Mindstorms foi
montado o rob6.

A parte elétrica até entdo era feita completa e unicamente pelos
cabos da LEGO.

Os algoritmos foram implementados inicialmente na
plataforma LEGO de programacdo, que é uma IDE de
programacéo visual baseada no LabView.

Ap6s o entendimento da plataforma e dos blocos com que eram
feitas as fungdes foram pesquisados algoritmos para o line
following que se adequassem com as restricBes impostas. O
primeiro testado foi o algoritmo baseado unicamente no
mantimento do robd em uma lateral da linha, posicionado entre
e a linha e a superficie.

Antes de comecar a usar o PID para a manutencéo de posicao
foi utilizado uma técnica que fazia o rob0 sair intencionalmente
da linha com o objetivo de averiguar a sua posicao relativa a
linha (uma vez que ele sé possuia um sensor).

A primeira verséo do robd foi apresentado na OBR de 2015 do
estado de Sergipe.

3.2 “LOLA” -2015

Apo6s tentativas frustradas de fazer essa implementacédo
funcionar em todos os obstaculos da OBR, o PID foi aplicado
usando a metodologia encontrada no site thetechnicgear[1], que
aplica o PID para rob0s seguidores de linha na plataforma
LEGO.

O robd durante essa nova etapa sofreu alteracfes substanciais
na sua mecanica e na sua gama de periféricos que alteraram
significativamente a eficiéncia e capacidade de realizacdo
durante todas as fases da OBR.

A primeira dessas modificacGes foi 0 uso de um sensor de cor
a mais, o que modificou completamente a implementacdo do
PID, como pode ser observado na Figura 1. Pois com os dois
sensores emparelhados, havia a possibilidade de conseguir um
Unico valor adimensional que refletia perfeitamente a posicdo
relativa dos sensores em relacdo a linha.

Figura 1 - Sensor QTR-8A

A segunda modificacdo foi a utilizagdo de uma esteira ao inves
de rodas comuns, o que aumentava a aderéncia do robd e o seu
arrasto, além de dividir a tracdo por todo o comprimento do
robd.

As alteracBes subsequentes se resumem as diversas solugdes
para os obstaculos propostos pela Robocup Rescue Line Junior.
Apesar dos diversos avangos até entdo listados, a equipe ndo
tinha uma boa estratégia definida de uma das partes mais
importantes da prova, o resgate, 0 que culminou na 32 etapa da
construcdo do robd.

3.3 Robé6 de Implementacao Mista
Arduino-EV3-Raspberry - “Talos.c” -
2017

Apobs analisar todos os problemas anteriormente citados, a
equipe chegou a uma conclusdo, o EV3 por si sé ndo oferece
nativamente suporte para todas as implementagdes necessarias
em um rob6 seguidor de linha, em questdo de nimero de
terminais, de facilidade de integracdo e de barateamento das
pecas, o que resultou ndo no abandono da plataforma, mas sim
da sua integracdo com outras modalidades de controladores
modernos, como Arduino e Raspberry.

O primeiro passo em busca da integragdo foi substituir o uso
dos dois sensores de cor como identificadores de linha, a partir
daqui, eles passaram a identificar apenas as cores, enquanto 0
QTR-8A, um array de 8 sensores de refletdncia infravermelho,
passou a efetuar a leitura de linha, que foi feita da seguinte
forma; O QTR-8A capturava os valores dos seus 8 sensores
dispostos em linha reta, € 0s soma com um certo peso, 0 que
retornava um valor de 0 a 127, todo esse calculo é efetuado pelo
Arduino Pro Mini, observado na Figura 2, que processa 0S
valores brutos e transmite dois valores, um da linha e outro do
“estado” (que define as ocasides especiais das quais o robd
pode passar) por um array via SoftwareSerial, uma biblioteca
que sem a utilizacdo de um UART, consegue se comunicar
serialmente, para o Arduino UNO, observado na Figura 3, que
por sua vez atua como um driver para varios sensores extras,
que podem ser selecionados pelo EV3 via 12C.
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Figura 2 - Arduino Pro Mini

Ja o Raspberry, esta sendo utilizado no intuito de rodar um
programa de reconhecimento de circulos, utilizando a
transformada de Hough pelo interpretador Python que pode ser
instalado no mesmo.

Os Arduinos estdo sendo programados pela linguagem “C++”,
enquanto o EV3, trabalha em “C”, que ¢ compilado no
programa “RobotC”, obtido por meio de uma parceria com a
empresa.

Uma sintese das caracteristicas gerais do robd, dos protocolos
e dos componentes encontra-se retratada na Figura 4.

Figura 3 - Arduino UNO
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Figura 4 - Diagrama Estrutural do Robd

4 RESULTADOS E DISCUSSAO

4.1 Movimentacdo em Linha

A combinagdo de algoritmos continuos como o PID e 0 nosso
Algoritmo proprietario de Busca em Espago de Cor (ABEC) e
algoritmos de interpretacdo heuristica possibilitou uma
movimentacdo fluida porém extremamente precisa através da
linha.

55,80v2)

Figura 5 - Representacéo visual do ABEC

4.2 Buscade Vitimas

O hardware do Raspiberry Pi com sua propria placa gréfica em
conjunto com os algoritmos alternados de Feature Extraction e
Hough Transform transformaram a identificagdo da vitima e da
area de resgate em uma tarefa simples, como pode ser visto no
video[3], apesar das dificuldades apresentadas pelo meio, como
a rugosidade na superficie da vitima, e de ruido visual,
consequéncia dos mais variados fatores externos - iluminagao,
sombras projetadas por objetos transeuntes. Posteriormente
foram feitos testes outras alternativas de algoritmos para
deteccdo da vitima, tal como um Feature Extraction bem
ajustado para as condicBGes especificas, e um processo de
treinamento com Haar Cascade.

4.3 Desvio de Obstaculos

Essa seria a parte menos tida em destaque durante o
desenvolvimento do algoritmo e do hardware, o que acarretou
em falhas ocasionais em casos especificos, devido ao tamanho
do robd, e a insuficiéncia sensorial. Porém, o robd se mostrou
capaz de desviar de obstaculos, dado um espaco que acomode
suas dimensdes.

4.4 Conquistas

O desempenho do rob6 nos permitiu participar de diversos
eventos onde tivemos a possibilidade de exibir e testar 0 nosso
robd, sendo estes:

e [V & V Feira de Ciéncias e Tecnologia do IFS
e Mostra Cientifica do Convénio Petrobrés & IFS

e OBR 2016 & 2017, com lugar no pédio

5 CONCLUSOES

Levando em consideracéo o histdrico de tecnologia, métodos e
técnicas utilizadas por outras equipes em projetos da mesma
categoria, nés cremos que o robd trouxe bastantes inovacdes
tanto no &mbito de hardware quanto software, para tal, sendo
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necessaria a alocacdo de bastante tempo, e uma metodologia
rigida porém agil de testes e desenvolvimento. Durante alguns
meses, a nossa equipe abdicou de suas tardes e noites, em
funcéo de pesquisar e aprender sobre os mais diversos métodos
e técnicas que poderiam ser utilizados para incrementar na
capacidade funcional do robd. Contudo, a quantidade de
técnicas e informacgdes interessantes aliados a empolgacao nos
conduziram ao desvio de foco, e a eventual negligéncia em
certos aspectos do robd, tal como o desvio de obstaculo.
Sobretudo, nds recomendamos o uso de ferramentas de
produtividade e gerenciamento de projeto tal como o Slack,
Trello e o Github, que nos permitiram um desenvolvimento
agil, e uma comunicacdo clara de nuances e ideias.

Mais detalhes e referéncias podem ser conferidos em nosso
hotpage[4].
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Resumo: A rnaioria das escolas do Brasil tém o aprendizado
somente tedrico, gerando no aluno uma caréncia na parte
prética do ensino. Para tentar solucionar o problema, algumas
escolas adotam a robotica educacional, no qual é trabalhada a
interdisciplinaridade e a ligacdo tedrico-pratica. Como a
robdtica é atrativa e cheia de conhecimentos, tem chamado cada
vez mais a atencdo dos alunos, por esse motivo existem
competigBes regionais, nacionais e até internacionais, com
regras préprias demandando assim treinamentos especificos
para a construcdo de modelos robdticos e implementacdo de
cddigos. Sabe-se que nesses torneios sdo lancados diversos
desafios, no qual o vencedor é aquele que se sair melhor no
desafio proposto, todavia, ndo se pode afirmar que o vencedor
possui 0 melhor cédigo, pois ndo existe uma comparagdo mais
aprofundada dessas codifica¢des, ndo fazendo a utilizacdo de
nenhuma ferramenta para comparacdo dos mesmos, em medida
de precisdo, otimizacao e logica, sabendo que os cédigos dos
“perdedores” podem ter uma melhor eficiéncia. Para conhecer
melhor o campo de pesquisa, foi feito um estudo sobre as
diversas possibilidades para comparar esses algoritmos.

Palavras Chaves: Comparacdo, Analise, Competicdes,
Torneios, Robdtica, Implementacao.

Abstract: Most Brazilian schools have only theoretical
learning, generating in the student a lack in the practical part
of teaching. To try to solve the problem, some schools adopt
educational robotics, in which the interdisciplinarity and the
theoretical-practical connection are worked out. As robotics is
attractive and full of knowledge, it has attracted more and more
students attention, so there are regional, national and even
international competitions, with their own rules, thus requiring
specific training for the construction of robotic models and
implementation of codes. It is known that in these tournaments
are launched several challenges, in which the winner is the one
that fits best in the challenge proposed, however, it can not be
said that the winner has the best code, since there is no more
in-depth comparison of these codifications, Making use of no
tools to compare them, in terms of precision, optimization and
logic, knowing that the "loser" codes can have a better
efficiency. To better understand the field of research, a study
was made on the different possibilities to compare these
algorithms.

Keywords: Comparison, Analysis, Competitions, Tournaments,
Robotics, Implementation.

1 INTRODUCAO

Geralmente, nas escolas brasileiras, podemos ver jovens que
apesar de estudarem diversas matérias, ndo conseguem aplicar
esse conhecimento no dia-a-dia, um exemplo disso é que apesar
desses estudantes estarem em uma fase de avanco tecnolégico,
que boa parte dos individuos tem acesso a celulares, notebooks,
tablets, entre outras tecnologias, muitos jovens ainda ndo sdo
capazes de dizer realmente como esses aparelhos funcionam.

Isso se da pelo fato de que as escolas visam muito a
aprendizagem apenas tedrica, sem dar importancia necessaria
para a aprendizagem pratica, fazendo com que o aluno ndo
consiga interligar os dois tipos de conhecimento, deixando-o
assim com uma formacéo deficiente, podendo prejudicé-lo na
vida profissional. Outro problema, que ndo s6 as escolas
tradicionais enfrentam, mas também institui¢des com o ensino
médio integrado ao técnico, € que mesmo tendo uma grande
quantidade de disciplinas, os estudantes ndo conseguem
encontrar uma relacéo entre elas. Segundo o educador, filésofo
e pedagogo brasileiro, Paulo Freire, “A teoria sem a pratica vira
'verbalisma', assim como a pratica sem teoria, vira ativismo. No
entanto, quando se une a pratica com a teoria tem-se a praxis, a
acdo criadora e modificadora da realidade”.

Para resolver esses problemas e criar uma juncédo entre teoria e
préatica, mostrando uma conexdo entre diferentes matérias,
muitas instituicbes de ensino tém recorrido a uma das mais
efetivas praticas didatico-pedagogicas, a robética educacional.
Ela faz com que o estudante ao invés de ter aquela aula em que
o professor s6 fala e escreve no quadro, tenha uma aula muito
mais interativa e desafiadora, através de montagens de robds e
até mesmo na programacdo dos mesmos. Dessa maneira 0s
estudantes perceberdo que terdo de serem os protagonistas no
processo de aprendizado e ndo apenas coadjuvantes como nas
demais disciplinas.

Para o tedrico, escritor e psicélogo americano Skinner, em sua
teoria do reforcamento diz que a tecnologia na escola é uma
ferramenta muito produtiva, que oferece auxilio para o
professor no acompanhamento dos alunos. De acordo com o
professor, escritor e psicologo Vigotski, a tecnologia no
ambiente educacional é algo revolucionario, que acaba
trazendo a cultura tecnolégica aos alunos, ainda segundo o
mesmo, muitos estudantes se desenvolvem com a tecnologia, a
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qual é um grande trunfo no processo ensino-aprendizagem,
além de ser algo muito motivador.

O uso da robotica educacional permite ao aluno o
desenvolvimento de diversas habilidades, tais como: o
raciocinio e a l6gica na construcdo de algoritmos e solucdes; a
capacidade de integracdo de conceitos de diversas areas.
Seguindo esse raciocinio, o projeto inseriu o estudo de robdtica
com foco nas competicdes, fazendo estudos e implementacdes
para comparagdo dos algoritmos, possibilitando o
desenvolvimento das habilidades de raciocinio 16gico, bem
como despertando um interesse maior por parte dos estudantes
nas disciplinas tedricas.

Sendo assim, a robotica é capaz de despertar a criatividade e o
raciocinio l6gico, além de se revelar uma forte arma para
desenvolvimento e amadurecimento da capacidade
argumentativa de seus competidores em relagdo a todos os
beneficios que as tecnologias atuais proporcionam.

Este artigo encontra-se organizado da seguinte maneira: a segdo
2 apresenta todas as participacdes em competicdes na area da
robdtica, relatando um pouco a experiéncia. A secdo 3 descreve
a ferramenta utilizada, as etapas e os objetivos do projeto. A
secdo 4 relata de forma bem abrangente o método que foi
utilizado para as comparacbes e andlises dos coédigo. Os
resultados sdo apresentados na se¢do 5, e as conclusdes sdo
apresentadas na se¢éo 6.

2 COMPETICOES DE ROBOTICA

As competi¢des de robdtica expandem o conhecimento
cientifico e tecnoldgico nas sociedades que as promovem,
desenvolvendo a jungdo da teoria aprendida na sala de aula com
a prética.

2.1 OBR Etapa Regional e Estadual

A etapa regional ocorre em todos os estados do Brasil,
selecionando as melhores equipes para representar a regido na
etapa nacional. (OBR, 2016) No inicio do ano de 2017 foi
formada a equipe “Vega” para participagdo da OBR. O grupo
era formado por estudantes do IFS Campus Aracaju, e seus
componentes eram 2 alunos do curso de informatica, 1 de
quimica e 1 de eletrbnica e como orientador a Profd MSc. Leila
Buarque Couto de Matos (Curso de Eletronica e Informética).

Apos a inscricdo da equipe Vega na OBR 2017, comegou entdo
o trabalho de montagem do modelo robético basico, usando a
Plataforma Sparkfun Magician Chassis, e chega a OBR com a
seguinte formatagdo como pode ser visto na Figura 1.

Figura 1: Modelo Robético basico da Equipe Vega

Apesar de algumas dificuldades encontradas ao longo do
desenvolvimento do modelo e implementacéo, a equipe Vega
conseguiu implementar o funcionamento de seguir linha, no
entanto, na véspera da competigdo aconteceu um problema que
impedia o robd realizar tal acdo. Consertar o rob6 néo foi
possivel, o que resultou na ndo pontuacdo do robd na
competigdo, ndo chegando as finais.

Compareceram a competicdo 13 equipes no dia da seletiva
estadual/regional. Ao final do torneio subiram ao pddio as
equipes Kono Subarashi do Colégio Salesiano (1° lugar),
Santanna 1 do Colégio Santanna (2° lugar) e Talos.c do IFS
Campus Aracaju (3° lugar).

Para a comparacdo algoritmica, foram solicitadas as trés
equipes medalhistas os seus respectivos codigos de seguir
linha, obtendo apenas a resposta da equipe Talos.c. Portanto, a
comparacdo foi feita entre os algoritmos dessa equipe e da
equipe Vega.

2.2 Campeonato Sergipano de Futebol de
Robds por Simulacédo

O campeonato sergipano de futebol de rob6s por simulacéo
utiliza o simulador 3D para a realizacdo dos jogos, que serdo
visualizados em um teldo. Para isso, as equipes participantes
deverdo criar uma estratégia de futebol através de uma
linguagem basica de programac&o (Lingo) e entdo envia-la para
o simulador e assim competir com outras equipes em algumas
etapas até chegar a final. (GPRUFS, 2016)

Em 25 de agosto de 2016 a equipe Gladiadores da Robotica do
IFS do Campus Aracaju, realizou sua inscricdo para
participacdo neste campeonato. Orientados pela professora de
informética e eletrdnica Leila Buarque Couto de Matos, a
equipe composta por cinco integrantes, sendo quatro deles do
curso de informatica e um do curso de quimica, se reuniram
para codificar os 5 jogadores, cada componente da equipe
programava um jogador.

Ao final da competi¢do, na qual foi dividida em 3 fases:
classificatorias, semifinais e final, as equipes que ficaram no
podio foram: IFSmart (1° lugar), Alt2 (2° lugar) e Gladiadores
da Robdética (3° lugar). Ap6s o fim do torneio, foi feita uma
analise e comparagdo entre os cédigos das equipes IFSmart e
Gladiadores da robotica.

3 O TRABALHO PROPOSTO

Percebe-se que ha uma gama diversificada de soluces
possiveis de serem aplicadas nas diversas competicGes
envolvendo robética, que em torneios langcam diversos desafios
no qual os competidores colocam o rob6 que projetaram para
aquela determinada competicéo, sendo vencedor aquele que se
sair melhor no desafio proposto. Entretanto, ndo se pode
afirmar que o vencedor possui 0 melhor c6digo, pois ndo existe
uma comparacdo mais aprofundada dessas codificagdes, ndo
fazendo a utilizacdo de nenhuma ferramenta para comparacao
dos mesmos, em medida de precisdo, otimizagdo e ldgica,
declarando como vencedor o rob6 que melhor se sair em um
determinado desafio, sabendo que os outros podem ter uma
melhor eficiéncia nos pontos ja mencionados.

Nos torneios de robotica é possivel utilizar algoritmos
diferentes para resolver um mesmo problema, porém, néao
necessariamente o fazem com a mesma eficiéncia. Sendo
assim, este projeto trabalha a andlise de algoritmos buscando
responder a seguinte questdo: Sera que o algoritmo vencedor é
realmente o mais eficiente?

Com a intencdo de resolver questdes como a citada acima, foi
criada a complexidade computacional, que basicamente
infforma o custo ao aplicar um  algoritmo:
custo=tempo+memoria, onde memdria é a quantidade de
espacgo que o algoritmo vai consumir e o tempo é a duragdo de
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Séo utilizadas duas técnicas para analisar a eficiéncia de um
algoritmo:

e A andlise empirica, conhecida como uma analise de
comparacdo de programas. Esta consiste em analisar o
programa correspondente pela sua execucdo, podendo levar em
consideragdo o “hardware” e a “linguagem de programacao”
utilizada, sendo assim, esses elementos, ao lado das habilidades
do programador, podem influenciar no diagndstico final.

e A andlise matematica permite um estudo formal do
algoritmo, pois é nela que se estuda as propriedades do mesmo.
Ela permite entender como um algoritmo se comporta a medida
que os dados de entrada crescem, fazendo isso sem se importar
com o “hardware” ou a “linguagem de programacéo” na qual o
cédigo foi implementada, tendo como foco o0s custos
dominantes do algoritmo, por esses motivos essa foi a analise
escolhida para ser executada nesse projeto.

4 MATERIAIS E METODOS

A andlise matematica depende de um fator crucial que é a
quantidade de instru¢des que o cédigo devera realizar. Essas
instrucBes sdo comandos simples tais como: atribuicdo de um
valor a uma varidvel; comparacéo de valores; incremento de um
array ou operacOes aritméticas simples, como a soma. Para um
melhor entendimento, segue o seguinte algoritmo:

/*1*/ int M = A[0];
(*2*/ for(i=0:i<n;i++) {

1#3%if(Afi] >=M) ¢
1%4% M = A[i];
fESE 1

J*5%, !

J*a*/

Antes de ser feita a anélise, é importante ressaltar que as
instrucBes possuem o0 mesmo custo, e 0s comandos de selecdo
possuem custo igual a zero.

O custo na linha 1 é de 1 instrucao, pois nesta linha o valor do
array ¢ atribuido para a variavel “M”. O custo na linha 2 é de 2
instrucles, pois o comando de lago “for” necessita ser
inicializado “(i=0)” e serd executada uma comparagdo “(i<n)”
na mesma linha.

Ainda nessa linha tera uma execug¢do de 2n instrucdes, pois ao
final de cada execucdo do lagco “for” é necessario fazer um
incremento “(i++)” e uma comparagdo “(i<n)” para verificar se
vai continuar no lago. Como o lago “for” serd executado “n”

vezes, logo essas duas instrugdes serdo executadas “n” vezes.

Ignorando o comando “if” até o momento, temos 3 instrugdes
antes do inicio do lago “for” e 2 instru¢des ao final de cada
execucdo do lago, ao qual é executado n vezes, isso resulta
numa fungéo de custo: f(n)=2n+3.

Na linha 3, o comando “if” possui 1 instrucéo de comparacéo
“(A[i]>=M)”. Ja dentro do comando “if”, linha 4, tem uma
atribui¢do a outra variavel “(M=A[i])”, entretanto a sua
execugdo depende do resultado da comparagdo feita pelo “if”.
Logo, a instru¢do feita no comando “if” pode ou ndo ser
executada.

E comum ser feita a anélise dos algoritmos pelo que chamamos
de pior caso, que é quando possui maior nimero de instru¢des
sendo executadas. Voltando ao cddigo visto acima, o pior caso
seria se o “if” fosse sempre verdadeiro, pois o valor de “M”
seria sempre substituido, fazendo com que o lago “for” sempre
executasse as 2 instrugdes que estdo dentro dele, obtendo dessa

maneira a seguinte funcéo: f(n)=3+2n+2n, ou seja, f(n)=4n+3.
Essa funcdo representa o custo do algoritmo em relagdo ao

€99

tamanho do array de entrada “n” no pior caso.

Esse tipo de andlise algoritmica sera aplicada na comparagédo
dos cédigos utilizados nas competicGes de robdtica que os
autores do trabalho participardo ativamente, comparando 0s
coédigos das equipes que estardo no pddio com o codigo
codificado por eles, verificando qual deles tém a melhor
eficiéncia.

5 RESULTADOS E DISCUSSAO

5.1 COMPARACAO ALGORITMICA DO
CODIGO DE SEGUIR LINHA DAS
EQUIPES TALOS.C E VEGA

Seguem os codigos utilizados para comparagao algoritmica por
equipe.

Vega:

/*1*/ #define pinC 7
[*¥2%/ #define pinC2 6
[*3%/ #define analogP A0
/*4*/ #define analogP2 Al
/*5%/ int IN1=2;

/*6*/ int IN2 = 3;

/*7*/ int IN3 =4;

/*8*/ int INd =5;

/*9*/ void setup() §

/*10%/ (9600);

r*11%/ (IN1, OUTPUT);
[¥12%/ (IN2, OUTPUT);
/*13%/ (IN3, OUTPUT);
/*14*/ (IN4, OUTPUT);
/215%/ (pinC, OUTPUT);
/*16*/ (pinC, HIGH);
1*17%/ (pinC2, OUTPUT);
/*18*/ (pinC2, HIGH);

/’* l\)#l/ }

/*20*/ void loop() {

/*21%/ int erro = (analogRead(analogP) -
analogRead(analogP2));

[*22%/ (erro);
/*23%/ if (erro >=35) {

1%24%/ (IN1, LOW);
/*25%/ (IN2, LOW);
/*26%*/ (IN4, LOW);
[*27%/ (IN3, HIGH);
/*¥28*/ }

[*29%/ else if(erro <= -5) {

1*30%/ (IN2, HIGH);
*31%/ (IN1, LOW);
[*32%/ (IN3, LOW);
/*33%/ (IN4, LOW);

1%34%/ }
/#35%/ elsef
/%36
1%37%/
I/*}SN‘/
1#39%/
1*40%/ }
/*41%/ }

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

No melhor caso possivel, o codigo ir& gerar uma fungéo f(x)=
8+3n. Porém, se todas as condicionais “if” precisarem ser
testadas, a funcdo a ser gerada seré o pior caso, f(x)=8+4n
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Talos.C:

/*1*/ int lineFollowing(){

1*2%/ int sensor = read_line_sensor(1);
1%3%/ int cor = read_color_sensor();
[*4%/ if (resgate)

1*5%/ return 0;

/*6*/ obstaculo (18);

*7*/ switch (cor){

/*8*/  case 1: // Vira para direita

1*%9%/ greenTurn(false);

/*10%/ gExit();

/*11%/ break;

/*12%/  case 2: // Vira para esquerda

/*13%/ greenTurn(true);

1*14*/ gExit():

/*15%/ break;

r16% }

/¥17%/ if ((sensor <= 127) && (sensor >= () && (estado
=4)){

/*18%/ int erro = PID(sensor, OFFSET, KP,
SET_POINT);

/*19%/ eraseDisplay():

1%20%/ displayCenteredBigTextLine(1, "PID:
Y%d | %d", erro, gyro);

/*21%/ return 0;

#2222 }

/*23*%/  heuristica(cor);

/*¥24%/  return 0;

1*25%/ }

No melhor caso possivel, o cédigo ira gerar uma fun¢do f(x)=
7n. Porém se todas as condicionais “if”” precisarem ser testadas,
a fungdo a ser gerada serd o pior caso, f(x)=9n. Observe os
graficos abaixo comparando os dois algoritmos:

g0 e execugbes

=
L

o N*de
1 2 3 4 5 & 7 & 9 10

Melhor caso Vega

Melhor caso Talos.C

Figura 2: Melhor caso das equipes

N e axecugden

100

Por %o Vega

Pior oaso TalosC

o+ W de entradas
1 2 3 * s - 7 L} w 10

Figura 3: Pior caso das equipes

Observando os graficos das comparacgdes, feitas com base na
analise matematica, percebe-se que quando o ndmero de
entrada estd baixo a equipe Talos.C tem melhor eficiéncia,
porém a medida que os dados de entrada vdo crescendo o
codigo da equipe Vega tornar-se mais eficiente, dessa maneira
conclui-se que tanto no pior quanto no melhor caso o algoritmo
da equipe Vega € o mais eficiente.

5.2 COMPARACAO ALGORITMICA ENTRE
SPARTACUS (GLADIADORES DA
ROBOTICA) E UM DOS ATACANTES
DA EQUIPE IFSMART

/*1*/ on Atacante(spartacus)

/*¥2*/ meio_de_campo = (fleftx + frightx)/2
/¥3*%/  metade_y = (fbot + ftop)/2

/*4*/  if ball.x > meio_de_campo then

[25%/ vai_para(spartacus, ball.x, ball.y, 125)
/*6*/  else

IAT7* vai_para(spartacus, ball.x, ball.y, 125)
/*8*/  end if

/*9%/ if (ball.y > 28) and (ball.y < 54) and (ball.x > 80) then
/*10%/ vai_para(spartacus, ball.x, ball.y, 125)
/*11*/  end if

/¥12%/  if distancia(spartacus,ball.x,ball.y)<3 then
[*13%/ if ball.y<((ftop+fbot)/2) and ball.x >

meio_de_campo then

[*14%/ girar_antihorario(spartacus,125)
*15%/ end if
/*16*%/ if ball.y>((ftop+tbot)/2) and ball.x >

meio_de_campo then

*17%/ girar_horario(spartacus,125)
/*18%/ end if
/*19%/ if ball.y<((ftop+tbot)/2) and ball.x <

meio_de_campo then

1%20%/ girar_antihorario(spartacus, 125)
/*21%/ end if
[¥22%/ if ball.y>=((ftop+fbot)/2) and ball.x <

meio_de_campo then

/*23%/ girar_horario(spartacus,125)
1%24%/ end if
[*25%/ if ((ball.x<24) and (ball.y<40) and (ball.y>25))
then
/*26*/ girar_horario(spartacus,125)
1*¥27%/ end if
[*28%/ if ((ball.x<24) and (ball.y<59) and (ball.y>40))
then
[¥29%/ girar_antihorario(spartacus, 125)
/*30%/ end if
/*31*/  endif

/*32%/ end

No melhor caso possivel, o cddigo ira gerar uma funcéo f(x)=
11n. Mas se a instrucdo da linha 12 for verdadeira, entdo
acontecera o pior caso possivel do codigo, gerando uma funcéo
f(x)=34n.
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Atacante IFSmart:

/*1*/ if ball.x < 74 then

/*2*/ 1 bd.pos.x < 76 or b4.pos.x > 80 then
/*3*/ vai_para(b4, 78, 20, 125)

[*4*/ end 1f

/*5*%/  1if (b4.pos.x > 76) and (b4.pos.x < 80) then
1*6*/ if b4.rot.z < 85 then

1*7*/ girar_antthorario(b4,20)
1*8*/ end if

1*9%/ if bd.rot.z > 95 then

/*10%/ girar_horario(b4,20)

/#11*/  endif
/*12%/ if (b4.rot.z > 80) and (b4.rot.z < 100) then

/*13%/ if b4_pos.y > ball.y then

/*14%/ if bd.pos.y > 9 then

[*¥15%/ andar_fundo(b4, 125)
/*16%/ else

%17%/ andar_fundo(b4, 0)
/*18%/ end 1If

/*19%/ end 1f

/*20%/  if b4.pos.y < ball.y then

r*21%/ if bd.pos.y < 20 then

1*22%/ andar_frente(b4, 125)
/*23%/ else

[*¥24%/ andar_frente(b4, 0)
1*25%/ end if

/%26%/ end 1f

/*¥27%/  end if

/*28%*/ end if

/*¥29%*/ end if

/*¥30%/ ifball.x > 75 then

*31% 1f b4.pos.x < 88 or bd.pos.y <23 or bd.pos.y> 17
then

/*32%/ vai_para(b4, 91, 20, 125)

/*33%/ end if

/*34*/  if b4.pos.x > 89 and bd.pos.y < 23 and bd.pos.y > 17
then

[*35%/ olhar_para(b4, 91, 23)

1*36%/ end 1f

/¥37*/ endif

/*38%/ if ball.x < 65 and ball.x < b4.pos.x and bally <
meio_do_gol then

/*39%/ vai_para(b4, ball x, bally, 125)

/*40*%/  endif

/*41*/  x_b4 =b4.pos.x - ball.x

/*42*%/ if x b4 <0 then

/*43%/ x bd=-x_bd4

/*44%/  endif

/*45*%/ y_b4d =bd.pos.y - ball.y

/*46*/  if y_b4 <0 then
1*47%/ y bd=-y b4
/*48*/ end if

/*49*/ 1f x_b4 <5 then
1*50%/ ify_b4 <10 then

1*51%/ if ball.x < b4.pos.x then

/*52%/ if ball.y > meio_do_gol then
/*53%/ girar_antihorario(b4, 125)
/*54%/ end if

1*55%/ if ball.y < meio_do_gol then
1*56%/ girar_horario(b4, 125)
1*¥57%/ end if

[*58%/ end iff
/*59%/ end 1f
/*¥60*/ end 1if

No melhor caso possivel, o codigo ird gerar uma fungéo f(x)=
12n. Porém, se todas as condicionais “if” forem verdadeiras, a
funcao a ser gerada sera o pior caso, f(x)=36n.

Analisando as func¢des de cada atacante e comparando-as, foi
verificado que o atacante Spartacus tém melhor eficiéncia no
melhor e pior caso, pois tem menos execu¢des a medida que o
ndmero de entrada aumenta. Toda comparacéo foi feita baseada
nas informacdes da sessdo 4 Materiais e métodos. Observe
abaixo os graficos do melhor e pior caso dos dois atacantes:

N’ de execugies
140 2

100 ¢
80 1 — -
w— e hor (350 Spantacus
60 + - - s Mehor caso FSmart
a0 +
20 +
0 T ¥ v o v v v v ~ W de entradas
1 2 s 4 5 5 7 & s 10
Figura 4: Melhor caso dos dois atacantes
N* de execugdes
W00
A%0
200 |
150 ¢
100 T = — P00 CASO SOWIACUS
— P CB%0 FSmANT
150 +
10
50

0+ N° g entradas
] 2 3 ‘ S s ' ) 3 10

Figura 5: Pior caso dos dois atacante

Observando os graficos percebe-se que 0 nimero de execugdes
do IFSmart, a medida que os dados de entrada crescem, é maior
que o do Spartacus, sabendo que quanto maior o nimero de
execucgBes menor a eficiéncia, é possivel afirmar que o atacante
do IFSmart é menos eficiente que Spartacus. 6

6 CONCLUSOES

Para a execugdo desse projeto, foram realizados estudos basicos
na area de Eletrbnica e também na area de Ciéncia da
Computacado. O estudo na area de eletrénica foi essencial para
a conexdo e a interligacdo dos componentes necessarios para o
funcionamento do robd, além da montagem do modelo
robético. Ja o segundo serviu para as diversas implementacdes,
analises e comparagOes de codigos referentes as competicGes
citadas ao longo do trabalho, a OBR e 0 Campeonato Sergipano
de Futebol de Robds por Simulagdo. Tendo em vista tudo o que
foi mencionado, € evidente que o projeto ajudou a amadurecer
academicamente 0s seus participantes, pois vivenciar todo o
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despertou aspectos como a criatividade e o criticismo, além de
levarem o0s conhecimentos aqui aprendidos adiante. Tais
conhecimentos levaram esse projeto a sua conclusao final sobre
esta pergunta: Sera que o algoritmo vencedor é realmente o
mais eficiente? As analises aqui feitas mostram que a resposta
para essa pergunta é ndo, pois apesar de algumas equipes
receberem a medalha de ouro por cumprir desafios ou derrotar
os cédigos adversarios, quando o quesito é eficiéncia, a
realidade pode ser outra.

159 | Pagina

REFERENCIAS BIBLIOGRAFICAS

Backes, André. Linguagem C Descomplicada. Disponivel em.
<https://programacaodescomplicada.wordpress.com/>.
Acesso em: 7 Fev. 2017.

Instituto Federal do Rio Grande do Norte. Complexidade de
Algoritmos. Disponivel em
<http://docente.ifrn.edu.br/demetrioscoutinho/disciplin
a s/algoritmos/03-complexidade>. Acesso em: 24 Jan.
2017.

OBR. Olimpiada Brasileira de Robdtica. Disponivel em:
<www.obr.org.br>. Acesso em: 10 Out. 2016.

Universidade de Minas Gerais. Andlise de complexidade.
Disponivel em
<http://homepages.dcc.ufmg.br/~cunha/teaching/20121
/aeds2/complexity.pdf>. Acesso em: 10 Jan. 2017.

GPRUFS. 11l Campeonato Sergipano de Futebol de Robés por
Simulagéo. Disponivel em
<http://www.campeonato.gprufs.org/#>. Acesso em:
21Nov. 2016.




Mostra Nacional de Robstica ENSINO Fundamental, Médio e Técnico

(? M N R Anais da Mostra Nacional de Robética - MNR 2017

160 | Pagina

INFINITY

Emerson José Martins do Nascimento (2° ano do Ensino Médio)!, Josué Andrade Ramos (2° ano do
Ensino Médio)?!, Lorena Maria de Freitas Bezerra Morais (2° ano do Ensino Médio)*

Natanael Mendes Corréa Filho!
nmendes@ifma.edu.br
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Categoria: ARTIGO BASICO / MULTIMIDIA

Resumo: O nosso rob6 é um seguidor de linha para resgate de
vitimas de algum de desastre. Ele foi projetado e construido
para OBR (Olimpiada Brasileira de Robdtica).

Esse robd autbnomo foi construido em cima de uma placa de
arduino (mega 2560), essa placa é basicamente o cérebro do
robd, ela é que faz ele pensar e agir e tomar decisdes.

Foi utilizado chapas de MDF para fazer as estruturas do robd,
desde o chassi até a garra.

Nele conta com varios sensores, sensores para seguir linha,
sensores para detectar obstaculo e vitima, a juncdo desses
sensores com os atuadores e o arduino faz com que ele trabalhe
de forma autbnoma.

Palavras Chaves: Construcao, seguidor, resgate, arduino.

Abstract: The our robot is a Line Follower for rescue of victim
of some disaster. It was designed and built for OBR (Brazilian
Olympiad of Robotics).

This robot was built on top of a plate Arduino (mega 2560), this
plate is basically the robot brain, she is Makes him think and
act and make decisions.

Was used MDF plate for do the Robot structures, since the
chassis until the claw.

In him account several sensors, sensors for follow line, sensors
to detect obstacle and victim, the junction these sensors with
the actuators and the Arduino does with what he works of form
autonomously.

Keywords: Construction, follower, rescue, arduino.

1 INTRODUCAO

Robos seguidores de linha usam sensores infravermelho que
detectam a linha preta isso em contraste com uma superficie
que no caso da OBR ¢é branca, entdo basicamente ele vai seguir
todo o percuso onde a linha estiver (a linha na OBR é como se
fosse o local seguro para passar o rob6 ). Mas ele s6 sabe
disgtinguir o preto do branco através do cddigo a ser
programado.

E com arduino que é uma placa quase que universal, que nela
vocé pode fazer quase tudo o que quiser, que N0 NOSSO €aso
funciona como cérebro onde ler os sensores que sdo os “olhos”,
a boca, o nariz, ouvido, onde apartir dos dados recebidos ele vai
exeutar algum comando.

Este artigo encontra-se organizado da seguinte forma: a secéo
2 O trabalho Proposto. A secdo 3 Materiais e Métodos. Os
resultados sdo apresentados na secdo 4, e as conclusfes sdo
apresentadas na se¢do 5”.

2 O TRABALHO PROPOSTO

O rob6 foi desenvolvido por nds, trés alunos do ensino médio e
técnico do IFMA (Instituto Federal do Maranhdo), onde nés
tivemos a ideia de fazer esse rob0, a partir dai desenhamos,
projetamos, construimos e testamos o rob0.

Esse robd seguidor de linha e de resgate vai competir ha OBR,
por um percuso aleatério no qual ndo temos acesso até o dia do
evento.

No evento o robd tera que seguir a linha, desviar de obstaculos,
passar por GAP (que sdo areas que ficam sem linha), passar
redutores de velocidade (sdo pequenos quebra-molas com
intuito de ndo deixar o robo passar), além disso uma rampa e 0
resgate da vitima que também é aleatdrio, onde ndo sabemos o
namero de vitimas e nem o local onde ele ter& que levar, mas
depois de ter entrado nessa sala o rob6 tera por si sé encontra-
los. Para cada um desses itens citados o robd ganha uma
pontuacdo e para o robd que tiver a maior pontuacdo da OBR
tanto na etapa regional, estadual e nacional ganhara e ficara em
primeiro lugar.

3 MATERIAIS E METODOS

Os materias utilazados nele foram uma chapa de MDF, sensores
ultrassonicos, sensores de TCRT 5000, sensores de cor, arduino
(Mega 2560), Shield L293D, Motores para locomogao do carro,
servo motores, “roda louca”, pilhas recarregaveis AA de 2900
mah, além dos parafusos, cantoneiras, porca e arruelas.

O método para construgdo dele tinha como objetivo ser o mais
simples o possivel, para isso tivemos que desenhar o robd varias
vezes para entdo comegarmos furar, parafusar e colocar tudo no
lugar, mas sempre medindo e verificando pois muitas vezes
erravamos, ndo sé na construgdo mas também no desenho,
lembrando que ele foi desenhado para deixar 0 peso mais
equilibrado o possivel.

Além de nos focarmos em ser o mais simples o possivel,
também nos focamos em deixar ele 0 mais seguro o possivel,
deixa-lo bem sélido .
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Depois de toda a construcdo e com as pecas finas, come¢amos
a pintar e a testar o robd, alguns testes eram feitos concomitante
a construcao.

Nos testes, comecamos a balancear os motores de locomocéo,
servos motores, com intuito de deixar a velocidade e a rotacao
da melhor forma possivel, testamos o tempo de duracdo da
bateria, os valores obtidos pelos sensores e depois disso
avacamos para seguir a linha e o resgate.

Nos testes verificamos muitos erros, tanto com o cédigo (que
foi programados em C++, IDE arduino) tanto com os atuadores,
como por exemplo: utilizamos 2 servos 9g para o braco da
garra e no teste verificamos que ele néo tinha forca suficiente e
além disso a engrenagem sempre quebrava.

4 RESULTADOS E DISCUSSAO

O robd depois do balanceamento dos pesos envolvidos ficou
bem estavel, o robd como um todo ficou bem seguro e
confiavel.

Tivemos muitas discussbes a respeito dos motores de
locomogdo e servo motores, pois compramos um motor de
locomocg&o e nesse primeiro, ndo tinha torque suficiente para o
robd entao compramos outro de melhor qualidade. Tivemos
um semelhante problema com os servos sé que nele além do
torgue ndo ser o suficiente a engrenagem quebrava pois era de
plastico entao compramos 2 servos iguais ao 9g SO que a
engrenagem dele era de metal e compramos outro para o brago
e esse também aguentaria entdo optamos pelo o servo 996r para
0 braco funcionou corretamente.

5 CONCLUSOES

O nosso robd depois de teste e muitos erros conseguimos um
rob6 de resgate e seguidor de linha, sempre balanceando peso,
estrutura, sensores e atuadores.

No final ficou um robd seguro, confiavel e estéticamente
bonito.

Mas depois disso tudo, aprendemos que para alguma coisa ficar
simples, é necessario muito trabalho duro, erros e mais erros,
dor de cabeca e muito mais, mas depois de terminado vocé
apenas olha e ver que todo o seu tempo valeu a pena, além do
dinheiro investido e também entendemos que para construir um
robd, ndo é necessario ser um génio, apenas é preciso
determinagdo, forca de vontade, querer aprender e estar
disposto a errar até acertar.

REFERENCIAS BIBLIOGRAFICAS
thttps://www.youtube.com/watch?v=BH9g62hdIuA&list=PL
Cybl67GSTWuUbMG9ONPda3iZZ106 TmZZA0&index=81

2http://arduino.labdegaragem.com/Guia_preview/SPK_9 core
s_ldr.html

3http://blog.vidadesilicio.com.br/arduino/modulo-ponte-h-
1298n-arduino/

4:https://www.arduino.cc/en/Main/Software

Observagdo: O material multimidia deste trabalho encontra-
se disponivel em: www.mnr.org.br/mostravirtual.
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Resumo: Este trabalho pretende analisar a utilizagdo de
simuladores virtuais de robds no IFAM - Campus Humaita para
0 estudo da robdtica educacional. Atualmente a robotica
educacional esté4 associada a utilizacdo dos kits de rob6tica em
aulas que contemplam interdisciplinaridade. O objetivo deste
trabalho ndo € sugerir a substituicdo dos kits, mas sim, mostrar
mais uma alternativa a eles usando os simuladores desses
tradicionais kits. Para desenvolver esse trabalho, realiza-se uma
pesquisa bibliografica sobre os simuladores robéticos voltados
para a area educacional. Através dessa pesquisa pretende-se
selecionar simuladores para criar um ambiente de
desenvolvimento das atividades que visdo produzir
conhecimento sobre a construcdo de prototipos robéticos, sua
programacdo e controle. Por fim, valida-se a relacdo dos
simuladores mais aceitos pelos participantes do projeto e
sugerir um ambiente de estudo/aprendizagem de iniciacdo a
robotica. Os resultados mostram que os simuladores robéticos
possibilitam uma reducdo dos custos financeiros, facilitam os
testes e diminuem os danos, devido ao uso, no robd, além de
outras vantagens.

Palavras Chaves: Robética, simulador de robds, kits de
robética.

Abstract: This work intends to analyze the use of virtual
simulators of robots in the IFAM - Campus Humaita for the
study of educational robotics. Currently educational robotics is
associated with the use of robotics kits in classes that
contemplate interdisciplinarity. The objective of this work is
not to suggest the replacement of the kits, but rather to show
another alternative to them using the simulators of these
traditional kits. To develop this work, a bibliographical
research on the robotic simulators directed to the educational
area is carried out. Through this research we intend to select
simulators to create an environment of development of
activities that vision to produce knowledge about the
construction of robotic prototypes, its programming and
control. Finally, it validates the relationship of the most
accepted simulators by the project participants and suggests a
study / learning environment for robotic initiation. The results
show that the robotic simulators allow a reduction of financial
costs, facilitate the tests and reduce damages, due to the use in
the robot, besides other advantages.

Keywords: Robotics, robot simulator, robotics Kits.

1 INTRODUCAO

A evolugdo da tecnologia aconteceu de forma extraordinaria,
principalmente nas Ultimas décadas, e sempre que acessivel
permite as pessoas novas experiéncias, novas descobertas e
novas formas de aprender. Contudo, a fim de que estas pessoas
possam usufruir das ferramentas tecnoldgicas existentes, é
necessario que o processo educativo inclua essas tecnologias
em seu contexto de ensino e aprendizagem. Na busca por um
ambiente de aprendizagem rico e inovador, a robdtica
educacional se destaca por mostrar, na pratica, conceitos
tedricos e por desenvolver competéncias como raciocinio
I6gico, investigacdo e resolugdo de problemas, Miranda (2010).
Segundo Prado (2008), as escolas devem iniciar o processo de
alfabetizagdo tecnoldgica, na qual a robdtica é utilizada para
transformar a vida escolar em um ambiente mais desafiador,
criativo e dindmico, que viabiliza a construgdo de um
conhecimento crescente baseado em experimentagBes. A
robdtica educacional incentiva criagdo e exploragdo de
ambientes interativos para o processo de ensino e aprendizagem
no estudo das diversas disciplinas.

Esse ambiente de aprendizagem coloca a robdtica e a educagao
juntas através da multidisciplinaridade, sendo capaz de
envolver tematicas relacionadas a ela, como mecanica,
eletrdnica e computacdo, e também temaéticas ndo diretamente
relacionadas a ela, como matemética, ciéncias, linguagens,
ciéncias sociais. Segundo Silva (2009), uma das metodologias
adequadas para o desenvolvimento de aulas de robdtica
educacional em sala de aula ¢ através de oficinas de robdtica,
com desafios propostos envolvendo assuntos relacionados e
grade curricular.

Para a criacdo de protdtipos de robds, podem ser utilizados kits
de robotica que permitem a montagem de rob6s. Além dos kits
é possivel usar os simuladores, que também permite a criagao
de prototipos de robds. Dentre essas iniciativas, pode-se citar
0s kits de robotica com sucata e os simuladores rob6ticos. Nas
Olimpiadas Brasileira de Robdtica (OBR) os robds mais usados
sdo montados pelos kits da LEGO® ou construidos a partir da
plataforma OpenSource como o Arduino.

Simuladores sdo softwares capazes de reproduzir o
comportamento de algum sistema, produzindo fenémenos e
sensagdes que na verdade ndo estdo ocorrendo, Pedrosa (2010).
Os simuladores de robds sdo capazes de simular os movimentos
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dos robds e de reproduzir respostas simulares aos dos sensores
que o0s robds possuem.

Inicialmente, neste trabalho propomos a utilizagdo dos
simuladores voltados para robética educacional que permita a
realizacdo de uma aula de robdtica sem a utilizacdo do kit de
robotica. Para a implementacdo do simulador de roh6s, as
linguagens de programacéo serdo o Java e o C através das IDE
Eclipse e Arduino. Para Implementacdo dos ambientes
graficos, serdo utilizados a IDE LEGO® MINDSTORMS®
EV3 Home Edition (disponibilizado gratuitamente pelo
fabricante no endereco eletronico
https://www.lego.com/enus/mindstorms/downloads) e o
Ardublock.

Este artigo encontra-se desenvolvido da seguninte forma: a
secdo 2 apresenta uma abordagem das principais ferramentas
de simulacdo robdtica. A se¢do 3 descreve o ambiente formado
a partir das ferramentas selecionadas. Os materiais e métodos
estdo apresentados na secdo 4, os resultados obitidos
apresentados na secdo 5.

2 FERRAMENTAS DE SIMULACAO
ROBOTICA

O LEGO Digital Designer (LDD) é um software livre de
desenho auxiliado por computador desenvolvido pela LEGO
(Figura 1). Roda em plataformas Microsoft Windows (XP,
Vista, 7 e 8) e OS X. Esse programa permite a montagem e
visualizacdo de construgdes virtuais LEGO em computador:
casas, veiculos, personagens e criaturas. A sua interface é
simples e intuitiva. Conta com um ndmero ilimitado de pecas,
em diversas cores, e inclui temas de linhas de produtos como o
LEGO Mindstorms ou LEGO Creator.

s e 4303 e X €
[ v - Basane 2
L

Figura 1 - LEGO Digital Designer (LDD).

Além disso, ele oferece projetos predeterminados inacabados,
para serem completados pelo usuério, além da opg¢do de gerar
0s proprios manuais de construgdo, de modo a disponibilizar
automaticamente instrucdes passo-a-passo de como construir o
modelo projetado, inclusive com a opcdo de salva-los em
formato HTML. Os projetos salvos podem assim ser
compartilhados, enviados ao Website da LEGO, nas redes
sociais e ainda adiciona informacdes sobre o custo da criacéo
do projeto.

Projetado para ser usado com os LEGO® MINDSTORMS®
NXT ™ ¢ EV3 ™, o Virtual Robotics Toolkit ™ ¢ um
simulador habilitado para fisica, que é uma ferramenta
essencial para quem quer aumentar ou expandir a experiéncia
do MINDSTORMS (Figura 2). Esse simulador permite aos
USuarios projetar e programar seu préprio robd digital, mas sem
a carga de precisar de espago para testes, ou de ficar sem tijolos
fisicos.

Sendo assim, esta ferramenta pode ser especialmente (til para
aqueles que estdo interessados em ensinar com robds, mas que
carecem de kits fisicos suficientes para cada aluno em sua
classe, e para os clubes de robética que estdo procurando uma
utilidade de prototipagem excelente para ajudar a dar-lhes a
vantagem sobre a concorréncia .

Figura 2 — Virtual Robotics Toolkit.

Para programar e testar os robds usando as ferramentas de
simulacdo robdtica, pode-se wusar a |IDE LEGO®
MINDSTORMS® EV3 Home Edition que possui recursos
graficos para facilitar a programacgdo, ou a IDE Arduino que
permite a progracdo atravé da liguagem de programacédo C. A
primeira possibilita a programacdo atravé de componetes
graficos. Enquanto a segunda usa linguagem C para a
programacdo dos robds, essa possui complementos que permite
programar através de componentes graficos, Ardublock.

O Ardublock (Figura 3) € uma linguagem de programacao que
utiliza blocos de funcBes prontas. Da mesma forma que o
Arduino ajuda entusiastas a entrar no meio da eletrdnica e
automacdo, o Ardublock ajuda a quem ndo tem conhecimento
em linguagens de programacdo a criar programas para 0
Arduino de forma simples e intuitiva.

e e = e e

Figura 3 - ADUBLOCK.

Como os blocos disponiveis do Ardublock se equiparam a
fungdes de uma linguagem de programacéo, possuindo uma
vasta possibilidade de utilizacdo e aplicacéo.

3 AMBIENTE CRIADO A PATIR DO
LEVANTAMENTO BIBLIOGRAFICO

Montou-se o ambiente de estudo com a intalagdo dos
aplicativos citados na secdo 2 em computadores com
processador Core i5, 3.4 GHz e com memoéria RAM 4 GB,
possuindo 0 Windows 7.
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Em um laboratério com 25 computadores foi feito a instalacao
do ambiente de estudo, assim tem-se um estudante por maquina
onde podera desenvolver suas criagbes. A vantagem dos
simuladores é a infinidade de recursos, pois ndo ha limitagédo
como a utilizacdo dos kits tradicionais devido a quantidade de
pecas em relacéo a quantidade de alunos.

A partir da montagem desse ambiente o grupo trabalhou com a
hipotese da simulacdo de um ambiente de competicdo realizado
pelo OBR. Este ambiente deve contemplar a arena além dos
robds programados para realizar os desfios propostos pela
competigdo.

As competicdes realizadas pela OBR — Modalidade Pratica
caracteriza-se por simular um ambiente real de desastre onde o
resgate das vitimas precisa ser realizado por robds. Em um
ambiente hostil, muito perigoso para o ser humano, um rob6
completamente autdbnomo desenvolvido pela equipe de
estudantes recebem uma tarefa dificil: resgatar vitimas sem
interferéncia humana.

O robd deve ser gil para superar terrenos irregulares (redutores
de velocidade); transpor caminhos onde a linha ndo pode ser
reconhecida (gaps na linha); desviar de escombros (obstaculos)
e subir montanhas (rampas) para conseguir salvar a(s) vitima(s)
(bolas de isopor revestidas de papel aluminio),
transportandoa(s) para uma regido segura (&rea de resgate) onde
0s humanos ja poderdo assumir os cuidados. Um exemplo desse
robé esta representado na figura 4.

Figura4 - LEGO® MINDSTORMS® NXT ™ e EV3 ™,

O ambiente proposto foi desenvolvido por 6 (seis) alunos do 2°
ano do Curso Técnico em Informética, sob a orientacdo dos
professores deste projeto e a supervisdo do técnico de
laboratorio. Durante o perido de 2 (duas) semanas os estudantes
tiveram a responsabilidade de instalar, comfigurar e testar as
funcionades do ambiente de desenvolvimento de
conhecimento. Apos a conclusdo do ambiente o laboratorio
estava pronto para iniciar o curso de iniciagdo a tecnologia.

Nesse laboratério foi ministrado o curso onde os participantes
selecionados eram professores da rede publica de ensino, sendo
6 (seis) do IFAM-Campus Humaita, 4 (quatro) da rede estadual
e 4 da rede municipal e 1 (um) da Universidade Estadual de
Amazonas (UEA). Alguns participantes do curso tinham
conhecimentos basicos em informatica e apresentaram muitas
dificuldades em usar os aplicativos, por esta razao, precisaram
da auxilio dos alunos que montaram o ambiente para atuarem
como tutores.

Apb6s as primeiras aulas 0s partivipantes passaram a
desenvolver seus projetos sem dificuldades em utilizar as
ferramentas de simulagéo.

4 MATERIAIS E METODOS

O ambiente descrito foi criado por um grupo de alunos que
participaram do primeiro grupo de robética do IFAM - Campus
Humaita,

Como citado, este trabalho ndo sugeri a substituicdo dos Kits
tradicionais por um ambiente virtual mas sim uma alternativa
para facilitar a iniciacdo a tecnologia. Para testar o ambiente
desenvolveu-se projetos com os tradicionais Kits e repetido nos
simuladores. Ap6s o final das atividades foi feito uma discursdo
das vantagens e desvantagem de cada um dos meios.

Os participantes afirmam que os Kits tradicionais sdo bastantes
limitadas devida a quantidade de pecas em relacdo as
ferramentas de simulacdo robdtica. Mas extremamente
indispensaveis por ser paupavel, por tornar real o que se
constroi. Os simuladores d&o a liberdade devido a infinidade de
componentes, chegando a confundir o que realmente se esta
construindo e impossibilitando a visualisdo do projeto final.

As atividades iniciais, como o primeiro projeto, meu primeiro
robd, foi sem davidas o mais dificil pois apds a montatem do
robd com o kit fisico os participantes tiveram que recria-lo no
simulador. Esse foi o momento em que cada um dos
participantes, como o auxilio dos alunos tutores, tiveram o
primeiro contato com os simuladores. Logo ap6s a criagdo do
primeiro rob6 todos se divertiram a realizarem suas atividades.

Também pode se observar a colaboracdo entre 0s
aparticipantes, com maior facilidade em similar a utilizagéo das
ferramentas virtuais, em ajudar os colegas a concluirem seus
projetos. Houve momentos em que 0sS erros passaram a ser
observados com maior atencdo para a construcdo dos tutoriais.

5 RESULTADOS

Durante a criacdo do ambiente observou-se o empenho dos
alunos em aprender como usar as ferramentas, a partir desta
atitude foi criado um maual de instalagdo dos aplicativos e a
traducdo do manual do aplicativo Virtual Brick (figura 5).

Durante o curso foram criados 5 (cinco) tutoriais, sendo 4
(quatro) de criacdo de robds, a partir das atividades préticas, e
1 (um) relacionado a utilizacdo das ferramentas para testar o
robd criado durante a atividade.

o e —————

R ——— 1 =3
Figura 5 — Virtual Brick.

Diante das sugestdes dos participantes foi montado o ambiente
com os aplicativos relacionados na tabela 1. Além dos relatos
dos usuarios teve-se como critério para formacdo desse
ambiente o as caracteristicas técnicas, como funcionalidade e
compatibilidade com as plataformas mais utilizadas no
mercado.
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Tabela 1 - Aplicativos.

Descri¢do Requisitos
Windows, Linux (32 e 64 bits) e Mac
Arduino 1.8.2 0S X.
Core 2 Duo ou superior, AMD Athlon
X2
Compativel com PC: Windows XP ou
superior
Processador: Intel
Core 2 Duo ou superior, AMD Athlon
The Virtual Brick | X2
Software Memoria: 2 GB de RAM

Graficos: NVIDIA® GeForce®
8800GTS ou superior, ATl Radeon ™
HD 3850 ou melhor

DirectX®: DirectX® 9.0c e DirectX®
10

Disco rigido: 350 MB
Som: Dispositivo de dudio padrdo
Windows XP, Windows Vista,
Windows 7, Windows 8 or Windows
10.
LEGO Digital CPU: 1 GHz processador ou superior
Designer 4.3 Placa de video: 128 MB (OpenGL 1.1
ou superior)
Minimo 512 MB de RAM

1 GB espago em disco
Windows Vista (32/64-bit), Service
Packs ou ultima versdo do Windows
LEGO Dual core processor 2.0 GHz ou

MINDSTORMS | superior

EV3 Software Minimo 2GB de RAM
2GB espago em disco
XGA display (1024x768)

1 porta USB

6 CONCLUSOES

A proposta deste trabalho € a iniciagdo a tecnologia, através da
robdtica teve-se um contato com o novo, com o futuro
vislumbrado pelo cinema. A motivacdo dos alunos para montar
0 ambiente de desenvolvimento de ensino despertou a
curiosidade de alunos de outros cursos, como da area de
recursos naturais e gestdo de negdcios. Os mesmos veem
aplicacBes desde a economia de energia elétrica através de
monitoramento quanto a umidade do solo para uma irrigacao
eficiente com o intuito de minimizar o desperdicio de agua.

J& o0s participantes, como professores, saem como
multiplicadores pois, acreditam que poderdo implantar esse
ambiente de estudo nas instituicdes de ensino aos quais
pertencem. O IFAM-Campus Humaita, através dos alunos que
participaram deste projeto, passa a disponibilizar a quem
interessar os tutoriais da criagdo do ambiente de estudo e dos
projetos sugeridos durante o curso de robotica. A evolugao
deste material tende a se aperfeicoar com o passar do tempo
devido as funcionalidades dos simuladores rob6ticos possuirem
recursos de criacdo de tutoriais ao se desenvolver qualquer
projeto.

Durante a realizagdo do curso os participantes trocaram
conhecimentos pois haviam professores de matematica, fisica,
linguas, sendo estes professores do ensino fundamental que
juntos trabalham com alunos do nivel fundamental, médio e
superior.

E recomendavel a inclusio de disciplinas que envolvam
tecnologias na qualificagdo dos educadores pois, esses serdo

alguns dos responsaveis pela inclusdo digital da nossa
sociedade. Alguns dos participantes tiveram um contato com o
uso do computador na realizacéo deste projeto.
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