INTRODUCAO

A xocn.ﬁ_nm educacional é uma area do conhecimento  mMINOSTeOrms
ﬁ__l_m C.H___Nm d —U—‘Om_.mgmﬂmo. Bmﬁwjmﬁm e m_mﬁ—.@:mﬁm como o thome £l o RIITED

*m:mamsﬂ tecnologica e educacional. Seu ambiente
de muﬁm:a_wmmms esta em devida consonancia com
a nmammom_.m construtivista uma vez que se baseia
na mmqm:aﬁmmms por descobertas e propicia a
experimentacdo e a reflex3o dos alunos, Dessa forma,
esse instrumento modifica, significativamente, a
transmissdo e aprendizagem dos contetidos,

O QUE E ROBOTICA?

€ um conjunto de elementos elétricos e
mecanicos que, através de sensores e atuadores,
sdao capazes de interagir com o meio, executando
tarefas pre-programadas.
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BLOCO DE COMANDOS

Obloco € a parte responsavel pelo processamento das
informagBes do robd, de acordo com a programacio
instalada. Na parte inferior,
encontram-se quatro portas:
1, 2, 3 e 4 para conectar os
sensores (entrada de dados); na
superior, 4 portas de saida:
LEGO MINDTORMS EV3 __________. A B, Ce D para os motores
LEGO MINDSTORMS Ev3 serd um dos kits de robotica  (S2ida de- dados). Além da
utilizados durante as aulas. Suas principais partes sio ~ te/aLCD, alto- falante.
sensores, motores e bloco de comandos. botBes de configuragao.

O QUE E PROGRAMACAO?

€ um conjunto de c6digos que permite ao robd executar
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Os quatro _botdes  _ _

de tom mais claro
consistem no dire-
cionamento da tela
de LCD do robd -para
cima, para baixo,
para a direita e para
a esquerda. Obser-
var na figura:

O botdo mais isola-

do é o botdo retorno.

Este consiste em

retornar para a ati- E

vidade anterior. Ob-
servar na figura:

0 botdo central é o se-

lecionar. Esse botdo é
de grande importancia
para o robd, pois ele
consiste em selecio-
nar qualquer atividade
que o robd venha a
executar e também
possibilita aciona-lo.

Para ligar, basta pressioné-lo e esperar até quealuzseja
acesa, depois é s usar os botdes de navegagdo para o

manuseio adequado.

MANUSEANDO O BLOCO DE
COMANDOS

Inicialmente, quando ligar o bloco, a secdo play
surgird na tela de LCD, onde estdo oS programas
recentemente inseridos e prontos para serem
executados. Porém, muitas vezes, ndo se gabe lo-
calizar o préprio programa, entdo basta ir a secdo
ao lado: secdo de pastas e procurar qual apastada
sua programacdo, localizada com o nome que vocé
inserir no software de programacdo. Basta sele-
cionar a pasta e o comando play para rodar sua
programacao.

Nessa mesma secdo (secdo de pastas) vocé en-
contra a pasta SD Card, onde constara sua progra-
macdo, caso opte por esse recurso.

MOTORES

Os motores sdo totalmente responsaveis pelos
movimentos do robd, exercem funcdes de extrema
impqﬂéncia e sdo fundamentais para atividades
mecanicas.

SERVO MOTOR

Oservo njotor € um atuador bastante utilizado por sua
alta precisao no controle e por sua posi¢do angular.
Possm. sensor de rotagdo e controle de velocidade
embutidos.

Seus comandos para programacdo estdo na aba ‘Agdo’
(Parte verde).
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§ervo Motor Grande
E um motor de maior
poténcia. Utilizado para
transportar cargas mais
pesadas, porém possui
menor velocidade e
maiores dimensGes em
relagdao ao motor médio,

MEDIO MOTOR

0 médio motor é um motor de menor porte em relacdo
aomotor grande, que consiste em adicionar movimento
em locais menores, possibilitando, assim, um projeto
sem ocupar muito espago. Por esse motivo, ele é bem
usado em locais e projetos especificos, adquirindo
um resultado satisfatério e mais compacto para
quem o utiliza.
Relacionados a pro-
gramacdo, existe um
bloco bem especifi-
co, “Médio Motor”. lo-
calizado na ala ‘acao’
(parte verde).

SENSORES

Os sensores s3o dispositivos eletronicos cujo objetivo é
captar/detectar informagGes do ambiente no qual eles
estdo inseridos. Essas informacOes sdo utilizadas na
Programacdo que comanda as agdes exercidas pelo robd.

COLOR SENSOR

O color sensor, por meio dg
reflexdo da luz, tem a capaci-
dade de distinguir sete cores
diferentes (azul, vermelha,
verde, amarela, marrom, b_ran_-
ca e preta), bem como ll:l(.jl-
car a auséncia de superficie,
ele também funciona como
sensor de luz, medindo sua
intensidade da luz refletida
ou do ambiente.

TOUCH SENSOR

O sensor de toque € capaz
de detectar quando o rob6
for pressionado ou liberado.
E utilizado em diversas fun-
¢bes, como controle do robd
e detecgdo de obstdculos.

INFRARED SENSOR

Sensor Infravermelho e Baliza
Remota Infravermelha.

O sensor de infravermelho
po;sui duas fungbes princi-
pais. proximidade e remoto.

No modo “proximidade” ele é capaz de detectar a3
presenca de opjetos e sua distancia, que varia de 0
a 100, essa distancia nao é uma

como centimetros oy polegadas.
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SENSOR ULTRASSONICO

Q0 sensor ultrassonico tam-
bém serve para sentir a pre-
senca e medir a disténcia dos
chjetos, com a capaddade de
fornecer as medidas em duas P
unidades espediicast Cen- g
simetros ou polegadas. Seu
fundonamento se resume a

emiss30 e & @ptacdo de ondas ultrassénicas. Um
exemplo bem daro desse dispositivo na natureza 2
usado pelos morcegos -3 Ecoloczlizacao.

\ &)
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SOFTWARE LEGO MINDSTORMS EV3

0 software Lego Mindstorms EV3 foi produzid
para ser um ambiente de programacio é”miui\fo
seu formato de programacdo em blocos perm;‘?é
a criacdo rapida de codigos até para quem EST::'
iniciando no estudp d’e linguagem de programacio.
g guir € uma representagao da telz
inicial do software de programacao.
Para dar inicio ao ambiente de programaca
clicar no local (Adicionar projeto) indicadon
A imagem mostra o ambiente de programacdo. _ _
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PALETA DE COMANDOS

Na parte de baixo estd localizada a paleta de
comandos com os blocos utilizados na programacao.

BLOCOS DE PROGRAMACAO

ACAO o

Nessa aba est3o localizadas as ag0es fisicas que
0 robd pode executar, que s3o: mover 0s motores,

tocar sons, mostrar informagoes no display e
acender as luzes do bloco de comandos.

@AY S 5@y D

Em ordem, os blocos possiveis encontrados nesta
ala sao:

A) Médio motor: Como
o nome do proprio bloco ja
diz, baseia- se em configurar
exclusivamente o0 médio motor.

INTRODUCAQ [
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B) Motor grande: este
bloco consiste em configurar
apenas um unico motor.

Q) Mover direcdo: este
bloco possibilita a configugdo de
dois motores ao mesmo tempo,
além de auxiliar para fazer
curvas com a fungdo dire¢do.

D) Move tanque: este blo-
co também possiblita configurar
dois motores ao mesmo tempo,
com a diferenca de que para fa-
zer curvas é necessario contro-
lar a velocidade de cada motor.

€) Monitor: este bloco
possibilita a  configuragdo
da tela do rob6 em uma

determinada atividade.

F) Som: este bloco pos-
sibilita a reproducdo de sons
pelo robd

G) Luzes de estado o
bloco: este bloco equivale
a configuracdo das luzes
presentes em volta dos botdes
do bloco, podendo modificar a cor
preferida entre verde, vermelha

e amarela.
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CONTROLE DE FLUXO
Estes blocos consistem em estrutura de controle,

indicam em quais momentos serdo realizadas as
acdes. Sdo 0s caminhos pelos quais a programacdo

deve seguir.

Por ordem, os blocos possiveis de serem

encontrados nesse conjunto sdo:
A) Iniciar: este é o bloco inicial e deve

estar presente em toda programacdo. [ p.

Ele da inicio & programacdo. Para que || P a]r
todo 0 comando seja vélido, deverdestar  \_ |
ligado a este bloco. |

B) Esperar: este bloco consiste em espera. Ele
pqde ser programado para que o robd possa esperar
até que algum dispositivo escolhido seja acionado ou

um tempo seja aguardado.

Scanned by CamScanner



0 Cdo: o ciclo serve
para repetir sequéncias de
codigos. Para que possa ser
usado, vocé devera definir
uma condicdo que pode ser
por tempo decorrido, numero
de repeticbes, um sinal de

légica ou um sensor. Pode configurar o ciclo também
para que seja para sempre, repetindo o conjunto de

codigos presentes nele.

D) Comutacdo: a comu-
tagdo € um bloco que tem a
fungdo de teste. Escolherd
entre duas tarefas com base
N0 resultado - Verdadeiro (po-
dendo ser programado na

Parte de cima do switch) ou Falso (podendo ser pro-

&ramado na parte de baixo). Se configurado o color

;’)‘::f Para a cor verde e o sensor estiver de fato
ndo a cor verde, o resultado serd verdadeiro..

€) Interruptor de ciclo: este
bloco tem uma tarefa basica de ape-
nas interromper a atividade do ciclo,
podendo ser posto ao final, para de-
pois de toda a programacao ter sido
executada, ele, por fim, parar.

SENSOR

Estes blocos sado utilizados, apenas, para informar
os dados captados pelos sensores.
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OPERACOES DE DADOS

Blocos utilizados pararealizar calculos matematicos
ou ldgicos, como subtragdo, divisdo, multiplicacao,
além de comparagOes e armazenamento de dados.
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Variaveis

As varidveis sdo locais reservados
na memoria do robo, utilizadas
para armazenar dados, que podem
ser na forma de valores numeéricos,
légicos ou textos.

A varidvel pode ser utilizada no modo escrita para ar-
mazenar dados ou no modo leitura para transmissdo

—t
N
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de dados. € necessério criar um nome diferente para
cada variavel.

Dica de programacao ﬂ
Caso surja uma placa de

aviso na porta de algum —1 S ® @
motor ou sensor, ocorreu gt

algum disparate e serd '@_J_ 2okt
necessario o ajuste. Vocé

pode ter colocado algum cabo errado, como ter inserido
o motor médio na porta do large grande.

Tew la losh Wee

Rl ot s SR ST AcT

DISPLAY EV3

No canto inferior da pagina de programaciio
encontra-se o display do bloco de comandos EV3,
Nele € possivel fazer alguns ajustes basicos como:
verificar a bateria restante, observer a memaria
ocupada, ajustar os sensores, bem como fazer o
download da programagao para o bloco.

Se o display ndo abrir automaticamente, basta
clicar na seta Espand para abri-lo.

Como mostra na imagem abaixo:

Bl EE
L& ) &=

B ole aqi
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E depois de aberto, a imagem do display é esta: 0 botdo Run selected baixard a programagdo, mas
s ira executar o que for selecionado.

Finalmente, quando conectar o robd ao computador,
0 acesso as informacBes serd possivel e podera
manusear seu robd pelo PC. Observe na figura:

Inicialmente o display permanece desativado, pois
0 robd ndo estd conectado ao computador.

Nesses botdes, serd encontrado o Download. o ad U
Esse botdo servira para baixar sua programacdo O nivel de bateria fica localizado na pa
no robé: direita do display:

IIllll

0 botdo Download and return consiste em iniciar a
programacdo e fazé-la rodar automaticamente.
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Agora, com o carro esteira pronto, precisamos criar

um codigo de programac&o para que o nosso robd
execute tarefas.

CONTROLANDO OS MOTORES

O primeiro comando que iremos passar para 0
robd sera para fazer com que ele se movimente.
Para isso utilizaremos o comando “mover tanque”.

£ B350 pora Professores LEGO MINDSTORMS Edutaton EV3
Agquao  fotax  Femameolss Aoy

- - -

Nesse comando existem cinco itens a serem
configurados: portas dos motores, controle de
giro, diregdo, poténcia, quantidade de rotagdes,
graus ou segundos e travamento do motor ao
final do comando.

Combinados varios destes comandos, faremos o
robd movimentar-se em uma trajetoria quadrada,
com o seguinte codigo:
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IMPLEMENTANDO O CicLO

Existem varias formas e cadigos para que um
redd \ecute uma mesma tarefa. Esse mesmo
¢0digo pode ser resumido utilizando o “ciclo” e
contigurando-o para o modo contagem,
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TOMANDO DECISOES POR MEIO
DO SENSOR DE TOQUE

Agora que ja aprendemos sobre o ciclo,
poderemos utilizar sensores em nosso projeto
e deixa-lo mais elaborado. Dessa forma &
necessario utilizar o comando "comutacao”.

Osensor de toque & 0 que possui o funcionamento
mais simples e também 0 mais fdcil de programar,

entdo serd o primeiro que iremos usar:

ot
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A comutacdo fard o robd tomar uma decisdo por
meio de um teste, com base no que foi configu-
rado e executara os comandos dependendo do
resultado desse teste. Se o resultado for verda-
deiro, serdo executados os comandos colocados
na parte de cima; ja se for falso, serao executa-
dos os comandos colocados na parte de baixo.
Para o sensor de toque, so € preciso configurar a
comutacdo para testar se ele esta pressionado,
solto ou pulsado.

A programacdo a seguir fara com que o robo mo-
vimente-se para frente sempre que pressionar-
MOS 0 Sensor e parar quando NAo pressionarmos.
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Para aperfeigoar esse cédigo de forma que o
carro esteira também faca curvas, adicionaremos
mais um sensor de toque. E o cédigo ficara assim:

O _
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DETECTANDO OBSTACULOS COM O
SENSOR INFRAVERMELHO
Sua programacdo é bem parecida com a do sensor

anterior, mudando apenas oitemaser configurado,
que, nesse (aso, é a distancia a ser testada.

Nes 3
am Ti?mmeFamacao, 0 robd ir3 se movim

d reta, enquanto a distancia for ;r;tlgr

r

ua PP
menor que 50, quando a distancia for

CONTROLANDO O ROBO REMOTAMENTE

No modo remoto, o sensor ir3 captar sinais de |y;z
infravermelha do controle remoto. Dessa forma
precisaremos configurar, na comutacio, o cang|
selecionado no controle remoto e o botig que
serd realizado o teste, se estd pressionado ou nio,

resultado verdadeiro.

Botdo 1 pressionado:
andar para frente e em linha

reta

Botdo 2 pressionado:
andar para tras e em linha reta

f1.\-«‘.34
20l 4
oyl

Botdo 3 pressionado:
curva para direita.

Botio 4 pressionado:
curva para esquerda.

Nenhum bot3o pressionado:
parado.
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SUBSTITUINDO PELO SENSOR DE
ULTRASSOM

Sua programacdo é praticamente igual a do modo
proximidade do sensor infravermelho, bastando
configurar a distancia a ser testada e sua unidade
de medida.

Nesse c6digo, sdo realizados dois testes de
distancias: o primeiro testa se a ela € menor que
30 cm, se o resultado for verdadeiro o carro ird
para tras, caso seja falso, o segundo teste serd
realizado. Nesse caso, se o segundo teste for
verdadeiro, ou seja, a distancia seja maior que 80
cm, o carro ird para frente. Mas se ele também for
falso, quer dizer que a distancia esta entre 30 cm
e 80 cm, logo o carro ficara parado.

CONTROLANDO O ROBO POR MEIO
DA LUZ

O sensor de luz pode trabalhar em 3 modos que
sdo: modo cor, modo intensidade de luz refletida e
modo intensidade de luz ambiente.

No.modo intensidade de luz refletida, ele proprio
emite uma luz vermelha e mede a taxa de luz
refletida pela superficie, que variade 0 a 100. 0
modo cor fgnciona de forma semelhante, mas neése
caso e!e ira detectar a cor da superficie. Ja no modo
intensidade de |uz ambiente, o sensor ird detectar
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as luzes que ja estdo presentes no ambiente, como

a luz do sol ou de uma vela, por exemplo. | ]:'-l -:- | T L
EE T QR T e I
=) TR RCR
—"(Tﬁ )
l || SR Verde: frente
i -,ff‘:.{i_:j!.' T Azul: direita
‘ ' | m—c) : Amarela; esquerda
| ‘?r':(fj | Auséncia de superficie: parado
SV - ,_._Jf
"laz A]i'-f‘:’:.j_:f i T ea—— : 5 0 modo intensidade de luz refletida é o mais utilizado
T , __ ' - desse sensor, tendo as mais variadas aplicagdes,
ESTYRN desde alarmes até um robé seguidor de linha, sendo
e = este essencial em competicdes de robdtica como a
_.-.;::_;..i e OBR (Olimpiada Brasileira de Robdtica)
R (P b No cddigo a seguir, faremos o robd seguir uma
(=8 ,;j""'l | linha preta. O sensor deve estar posicionado,
| - | apontando para o chdo, o mais proximo possivel,
L ——— ) mas sem tocd-lo.
—— i)
Com esse codigo e 0 nosso robd equipado com dois | O — )
sensores de luz apontando para cima, poderemos | ; 2 l
controla-lo com uma lanterna, Se colocarmos a luz | [ ) % ?
da lanterna sobre os dois Sensores, o carro moverg " o ‘_@ -3#- Qe ||
para frente;ja se colocarmos apenas sobre osensor ““‘1 - | 6Lt ‘
2 eleird para direita, para girar para esquerdaésg | P 9° SeGh< @ | Lo
colocarmos a luz apenas sobre o Sensor 3 e para e U.{ 0usTw] | ™ sew &
fazer o caro parar, basta apagar a lanterny o [, — e [
TeY NI n
Alterando a configuracdo da COMmutacdo para g 1 x0 )3:‘)-0‘ ,%: .'5"— ,

modo cor, controlamos o carro POr meio das cores

@ MONTAGEM - CARRO ESTEIRA
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Esse codigo, utilizando apenas um sensor,
funciona bem em alguns formatos de pistas, mas
se existirem curvas muito fechadas, com angulos
inferiores a 90 graus ou GAP’s ( falhas na linha) o
robd ira perder a linha.

Uma solucdo ja encontrada para esse problema
seria adicionar outro sensor de luz.
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