GUIA PARA MONTAGEM

DO ROBO

Este manual detalha cada componente do kit de robdtica
necessario para a montagem do robod, alem de fornecer
instrucdes passo a passo para a sua montagem.
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SOBRE O PROJETO

A 12 Olimpiada Missioneira de Robética (OMR) ¢ uma iniciativa educacional que
promove uma competicdo cientifica regional, utilizando a robodtica como
ferramenta central de aprendizado. Destinada a estudantes de 10 a 19 anos,
matriculados em escolas publicas ou privadas de ensino fundamental, medio ou
tecnico, a Olimpiada busca fortalecer os lagos entre a universidade e as escolas,
incentivando o pensamento computacional entre criangas e adolescentes.

O principal objetivo € aproximar os jovens do universo da tecnologia e das
carreiras cientificas, identificando talentos e democratizando o acesso ao
conhecimento cientifico e tecnologico. Atraves de atividades educativas, a 1°
Olimpiada Missioneira de Robodtica cria ambientes de aprendizado colaborativo,
onde alunos, professores e a comunidade escolar participam ativamente,
ampliando a troca de experiéncias e saberes.

As estrategias adotadas exploram o potencial do pensamento computacional para
estimular a curiosidade, a experimentacdo e a resolugdo de problemas,
promovendo uma compreensao inclusiva da ciéncia e da tecnologia. Apoiada pelo
Conselho Nacional de Desenvolvimento Cientifico e Tecnologico (CNPg) e pelo
Ministerio da Ciéncia, Tecnologia e Inovacédo (MCTI), a Olimpiada contribui
diretamente para a popularizagdo da ciéncia e a melhoria do ensino, incentivando
jovens a considerarem carreiras nas areas cientificas e tecnologicas.

Alem disso, a iniciativa promove a inclusdo social, garantindo a participagédo de
estudantes de diversas origens. Por meio da Olimpiada, a URI desempenha um
papel fundamental no desenvolvimento humano, estimulando a cooperagdo e o
surgimento de novos talentos, reafirmando seu compromisso com a educacao, a
ciéncia e a tecnologia.

Cristina Paludo Santos
Coordenadora Geral da OMR
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INTRODUCAO

Com o objetivo de auxilia-los na jornada de entendimento sobre os materiais
recebidos e principalmente na construgdo dos robd, criamos este Guia. Nosso
proposito € garantir que cada participante tenha acesso a informacgdes claras e
detalhadas, facilitando o entendimento dos componentes recebidos nos Kits e
proporcionando uma experiéncia de aprendizado rica e interativa.

Neste material, vocés encontrardo uma explicagdo completa sobre cada parte
que compde os Kits recebidos, desde os elementos eletrbnicos ate as pecgas
mecéanicas, ajudando a familiarizagcédo com suas funcdes e caracteristicas. Alem
disso, oferecemos um guia passo a passo que orienta o processo de montagem
do robd, detalhando cada etapa de forma pratica e acessivel, para que a
construgdo seja tranquila e satisfatoria.

Por fim, dedicamos uma secgéo especial a programagao do robd, onde explicamos,
de maneira simples e estruturada, como configurar e programar o sistema para
que ele funcione conforme o esperado. Nossa intengao € que este Guia sirva como
uma referéncia na montagem do robd ajudando vocés a superar desafios e a
desenvolver, com confianga, suas habilidades em robotica.

Realizagao: ‘@')J

URL  **

SANTO ANGELO




COMPONENTES DA CAIXA

Vocés receberam uma caixa contendo diversos componentes de eletrbnica e
robotica. Neste modulo, iremos detalhar cuidadosamente cada um desses itens e
explicar suas respectivas funcdes. Nosso foco sera explorar os componentes da
caixa maior, deixando de lado, por enquanto, a caixa menor, que contéem o0s
materiais especificos para o robd sumbé.

Multimetro Digital

E um dispositivo portatil utilizado para medir varias grandezas
elétricas, como tensdo (voltagem), corrente e resisténcia, possui
um display digital que facilita a leitura dos valores medidos e é
equipado com vérias funcdes selecionaveis através de um seletor
rotativo.

Ferro de solda e suporte com base estavel
de sustentacao

E uma ferramenta de 30 watts usada para soldar componentes
eletrénicos, aquecendo rapidamente e mantendo temperatura
estavel. O suporte mantém o ferro de solda seguro e acessivel, com
base solida para evitar quedas ou danos a superficies.

Sugador de Solda em Aluminio com protetor
para ponteira

E uma ferramenta essencial para a remocao de solda em projetos
eletrénicos, feito de aluminio, funciona criando um vacuo que suga
a solda derretida, facilitando a limpeza e a retrabalho de circuitos.

Pasta de Solda para Processos de Soldagem

E um material utilizado para facilitar a soldagem de componentes
eletrénicos, ela ajuda a limpar e preparar a superficie dos metais,
removendo oxidagdes e melhorando a aderéncia da solda. Isso
resulta em conexdes mais fortes e confiaveis.

Alicate de Corte Rente - AC12
E uma ferramenta utilizada para cortar fios e componentes
! eletrébnicos com preciséo, ele e projetado para fazer cortes limpos

e proximos a superficie, sendo ideal para trabalhos em eletrbnica,
como a montagem de circuitos impressos.
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Suporte Terceira mao com Lupa e Garras
Jacaré

TG E uma ferramenta prética para realizar trabalhos de precisdo, como
soldagem, reparos eletrénicos e modelismo, ele possui uma lupa
que amplia a area de trabalho, facilitando a visualizagcdo de
pequenos detalhes, e garras que seguram firmemente os
componentes, deixando as méaos livres para trabalhar com maior
precisdo e seguranca.

Obs: as pecas vém desmontadas, para uso sera necessario fazer a
montagem da ferramenta.

Raspberry

E um pequeno computador de placa Unica, conhecido por ser
acessivel, versatil e facil de usar, sendo usado em uma variedade
de aplicagdes, desde projetos domesticos simples ate em sistemas
mais complexos de automacéo e 10T (Internet das Coisas).

Fonte de Alimentacao Digital Regulavel 15V
2A - YG1502DD 127V

E um dispositivo eletrénico que fornece energia controlada para
componentes eletrénicos, com capacidade de fornecer até 15 volts
e 2 amperes de corrente, permite ajustes precisos de voltagem e
corrente atraves de controles digitais.

Kit Arduino Iniciante em Sensores

E um conjunto de componentes eletrénicos que inclui sensores diversos, como temperatura,
umidade e movimento, junto com outros componentes basicos como LEDs e resistores.
Dentro do Kit Arduino temos:
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Modulo Display 7 Segmentos Positivo Comum

E um componente eletrénico utilizado para mostrar numeros e
algumas letras através de sete segmentos luminosos. Ele e
chamado de "positivo comum" porque os segmentos sé&o ativados
guando ha uma conexdo comum positiva, o que significa que o
circuito fecha quando ha uma ligagdo com o positivo, permitindo
que 0s segmentos correspondentes se acendam e formem os
caracteres desejados.

Sensor De Temperatura Termistor Arduino -
K275

E um tipo especifico de sensor de temperatura que pode ser utilizado
com o Arduino, ele varia sua resisténcia elétrica com base na
temperatura ambiente. Quando conectado ao Arduino, o valor da
resisténcia medida pelo termistor pode ser usado para calcular a
temperatura atual do ambiente. Isso é feito através de uma formula
gue relaciona a resisténcia elétrica do termistor com a temperatura
correspondente, permitindo que o Arduino monitore e responda a
mudangas na temperatura com base nas leituras do sensor.

Moédulo Buzzer Ativo 3,3V a 5V

E um dispositivo eletrénico que produz som quando alimentado com
uma tenséo entre 3,3V e 5V. Ele é utilizado em projetos eletrénicos
para emitir alertas sonoros ou feedback audivel. O funcionamento &
simples: ao receber energia dentro dessa faixa de tensé&o, o buzzer
gera uma vibracéo que cria o som desejado.

Modulo Relé 5V10A 1 Canal com
Optoacoplador

E um dispositivo eletrénico usado para controlar circuitos de alta
poténcia com sinais de baixa poténcia, como os gerados por
microcontroladores ou placas de desenvolvimento. Ele funciona
como um interruptor controlado eletronicamente: quando um sinal
de controle é aplicado, o optoacoplador dentro do modulo isola
eletricamente o circuito de controle do circuito de poténcia, evitando
interferéncias e protegendo os componentes sensiveis. Isso permite
que dispositivos como microcontroladores acionem cargas maiores,
como motores, lAmpadas ou outros dispositivos elétricos, de forma
segura e eficiente.
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Modulo Semaforo - P21

E um componente eletrénico usado em sistemas de controle de
trafego. Ele regula a operagéo dos semaforos, controlando quando
cada cor (verde, amarelo e vermelho) €& exibida para os veiculos e
pedestres. O P21 e responsavel por sincronizar os tempos de exibigdo
das luzes de acordo com a programacéao definida para garantir um
fluxo eficiente e seguro de trafego nas vias publicas.

Sensor de Luminosidade Fotossensitivo LDR

com Leds - P7

E um componente eletrénico que varia sua resisténcia elétrica
conforme a intensidade de luz incidente sobre ele. Quando exposto a
luz, sua resisténcia diminui, e quando na escuridao, sua resisténcia
aumenta.

Kit Controle Remoto Infravermelho +
Receptor - KY-022

E um conjunto utilizado em projetos eletrénicos para receber e enviar
sinais infravermelhos, como os usados em controles remotos de TVs.
O receptor captura os sinais infravermelhos enviados pelo controle
remoto, permitindo que um microcontrolador ou outro dispositivo
eletrénico intérprete esses comandos.
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COMPONENTES DA CAIXA ROBO

Agora, vamos apresentar os componentes da caixa do robd suméd, que serdo 0os mais
usados na montagem do robd. No item 4, vocés podem ver a caixa, sendo que cada
escola recebeu duas unidades, possibilitando a construgdo de dois robds.
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01 - Kit Carregador

Trata-se de um carregador usado para carregar o suporte da bateria,
gue também permite o recarregamento das pilhas. Ele € composto
por uma fonte de alimentagdo e um cabo.

02 - Suporte bateria

Este suporte de bateria é projetado para acomodar pilhas
recarregaveis e também para recarrega-las. Para carregar as pilhas,
basta conectar o carregador mostrado na imagem 01 ao suporte.

03- Baterias/pilhas

As pilhas tém uma capacidade de 3.800 mAh e séo
recarregaveis, oferecendo longa duragédo e melhor
desempenho do carrinho. S&o recarregadas facilmente com o

suporte de bateria, garantindo que estejam sempre prontas
para uso.
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05- Pegas mdf estrutura robd

O proximo item e o conjunto de pecas de MDF, que formardo a
estrutura do carrinho.

Cada pecga sua respectiva numeracéo sdo apresentadas abaixo.

Pegas do Chassi em MDF para Rabd Sumo Zumo Robol RS100 V2

06- Motor com Fios Soldados e Caixa de Reducéo

O Kit Motor com Fios Soldados e Caixa de Reducéo 48:1 200RPM para
Robotica facilita a montagem de projetos roboticos com motores ja
equipados com fios soldados, eliminando a necessidade de
soldagem. Os fios flexiveis TiaFlex, com 0,50 mm? e 15 cm, conectam-
se diretamente aos bornes de drives. O motor opera com tenséo de 3
aoVv.

07- Parra de Pinos 90°

Os pinos 90° s&o projetados para conexdes em angulo reto,
facilitando a montagem e o encaixe em espacgos reduzidos. ldeais
para criar conexbes compactas e organizadas em projetos
eletrénicos e roboticos.

08- Parafusos
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https://www.usinainfo.com.br/kit-robotica/chassi-em-mdf-para-robo-sumo-zumo-robot-rs100-v2-manual-de-montagem-6022.html
https://www.usinainfo.com.br/rodas-roboticas/motor-com-fios-soldados-e-caixa-de-reducao-481-200rpm-roda-7060.html
https://www.usinainfo.com.br/barras-de-pinos/barra-de-pinos-1x40-vias-15mm-90-macho-preto-3848.html

09- Esfera Deslizante Metalica para Carro Robé

A Esfera Deslizante é ideal para carrinhos robdticos baseados em
microcontroladores como Arduino e Raspberry Pi. Diferente de outras
rodas, ela permite movimentos livres em todas as dire¢cdes, sem
resisténcia. Fabricada em metal com um centro deslizante macico,
oferece durabilidade e resisténcia a Iimpactos. Possui duas
perfuracdes para instalagéo rapida e segura na plataforma.

10- Sensor Ultrassdnico de Distancia HC-SRO04

O Sensor Ultrassénico HC-SR0O4 & projetado para medir distdncias
com precisdo, operando entre aproximadamente 2 cm e 4 m. Com
uma precisdo de cerca de 3 mm, o sensor emite sinais ultrassbnicos
gue refletem no objeto e retornam ao sensor, permitindo calcular a
distancia com base no tempo de transito do sinal.

O HC-SR04 consiste em um emissor e um receptor, e a velocidade do
sinal  ultrassbnico ¢é& equivalente a velocidade do som
(aproximadamente 340 m/s). O sensor possui quatro pinos (VCC,
Trigger, ECHO, GND) para conexdo e medicdo, facilitando sua
integragcdo em projetos de robdtica e microeletronica.

11 - Cabo Usb 2.0 A/b Para Arduino

O Cabo USB 2.0 A/B ¢ essencial para conectar placas Arduino a
computadores para programacéo e transferéncia de dados. Com
uma conexdo USB tipo A para o computador e USB tipo B para a placa
Arduino, o cabo garante uma transferéncia de dados rapida e estavel.

12 - Driver Duplo Ponte H de motor DC

O Driver Duplo Ponte H L9110s € um modulo para controle de motores
DC ou de passo, compativel com microcontroladores que operam
com sinal de 5V. Ele permite o controle simples da velocidade e
direcdo de rotacdo dos motores, seja DC ou bifasico de 4 fios. Ideal
para projetos roboticos, como carros roboticos, onde €& necessario
controlar individualmente as rodas.

LED indicador de ligado

Motor A
A-1B
A-1A
VCC (2,5V a 12V DC)
GMND
B-1B
B-1A
Motor B

Pinout / Pinos de conexda Driver Duplo Ponte H [ 9110s

Saida Motor A

Saida Motor B
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https://www.usinainfo.com.br/rodas-roboticas/esfera-deslizante-metalica-para-carro-robo-3896.html
https://www.usinainfo.com.br/sensor-ultrassonico/sensor-ultrassonico-de-distancia-hc-sr04-2295.html
https://www.usinainfo.com.br/driver-para-motor/driver-duplo-ponte-h-de-motor-dc-ou-passo-l9110s-2549.html

Reset

USE AjB ==

Conector para a
fante

13- Arduino Uno R3

O Arduino € uma plataforma open-source de computacéo fisica que
facilita a criagdo de projetos eletrénicos e de automacéo. Com uma
linguagem de programacédo simples e um ambiente de
desenvolvimento acessivel, o Arduino permite integrar sensores e
atuadores em projetos interativos e autbébnomos. Disponivel em
modelos como o Arduino Uno e Mega 2560, a plataforma é
conhecida por seu custo acessivel e versatilidade, ideal para
aplicagcdes educacionais e prototipagem.

Além de sua facilidade de uso e custo baixo, o Arduino € suportado
por uma ampla comunidade e um ecossistema de codigo aberto. O
software gratuito e extensivel do Arduino permite personalizagdes e
adaptacdes, tornando a plataforma uma ferramenta poderosa para
inovagdo tecnologica e aprendizado em eletrdnica, programacéo e
robotica.

Pino de referéncia Terra digital

Saida serial (TX)
Entrada serial (RX)

Pines 1/0 digital (2-13)

Entrada serial de
programagio

ATmega3zB
Microcontrolador

Referéncia

Reset
3,3 volts power
5 volts Power

Entrada serial de
programacio

Vaolt entrada

Pino terra

14 -Mdédulo Sensor Reflexivo Infravermelho

O Modulo Sensor Reflexivo Infravermelho é projetado para robds seguidores de

linha, permitindo que eles sigam trajetos marcados no chéo. O sensor emite e
recebe sinais infravermelhos que detectam linhas contrastantes, mantendo o
robd no caminho correto.

Composto por um transmissor e um receptor infravermelho, o modulo é
compativel com diversas placas microcontroladoras, como Arduino e PIC. E
facil de usar e ideal para projetos roboticos educacionais e profissionais.

Compativel com diversas placas microcontroladoras, como Arduino, PIC e AVR,
o Modulo Sensor Reflexivo Infravermelho e de facil integragéo e configuragao.
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https://www.usinainfo.com.br/placas-arduino/arduino-uno-r3-cabo-usb-3513.html
https://www.usinainfo.com.br/placas-arduino/arduino-uno-r3-cabo-usb-3513.html
https://www.usinainfo.com.br/sensor-de-linha-arduino/modulo-sensor-reflexivo-infravermelho-tcrt5000-4607.html

15- Jumper Premium para Protoboard Fémea

Os Jumpers Protoboard Fémea-Fémea 20cm sdo usados para
conectar pontos em circuitos eletrénicos em placas de circuito
impresso ou protoboards. Com 20 cm de comprimento e 10 cores
diferentes, eles facilitam a organizagdo e identificagdo das
conexodes.

O kit inclui 20 jumpers, ideal para profissionais e estudantes que
montam e testam circuitos. A conexdo fémea-fémea elimina a
necessidade de soldas, tornando o processo de montagem mais
rapido e eficiente.

16- Adaptador USB

Cabo USB para fazer a ligagdo do suporte ao carrinho.

17- Roda 68 tipo Estrela para Chassi Robético

A Roda 68 Tipo Estrela para Chassi Robotico € ideal para projetos de
robotica, fabricada em plastico resistente e com pneu
emborrachado para absorgcdo de impactos e evitar derrapagens.
Com perfuragcdo no eixo para encaixe com motores DC, oferece
movimentacgao eficiente e superacdo de pequenos obstaculos.
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https://www.usinainfo.com.br/jumper/jumper-premium-para-protoboard-femea-femea-20cm-kit-c-20-pecas-2612.html
https://www.usinainfo.com.br/jumper/jumper-premium-para-protoboard-femea-femea-20cm-kit-c-20-pecas-2612.html
https://www.usinainfo.com.br/jumper/jumper-premium-para-protoboard-femea-femea-20cm-kit-c-20-pecas-2612.html
https://www.usinainfo.com.br/jumper/jumper-premium-para-protoboard-femea-femea-20cm-kit-c-20-pecas-2612.html
https://www.usinainfo.com.br/placas-arduino/arduino-uno-r3-cabo-usb-3513.html

MONTANDO O ROBO - PASSO A PASSO

Agora, vamos seguir com o0 passo a passo para a montagem do robd. O objetivo &
que, ao final, seu robd tenha o visual mostrado na imagem abaixo. Fique a vontade
para personaliza-lo ou aprimora-lo conforme desejar, mas lembre-se de que robds
mais leves tendem a ter melhor desempenho em competigdes.

A montagem esta dividida em 5 videos, numerados de 4 a 8, comegando com a
apresentagdo dos componentes. Para um melhor aproveitamento, acompanhe os
videos com o guia em maos, o que facilitara o processo. Vamos comegar!

Video 4

Tenha em m&os uma chave de fenda e
um alicate. E as pegas 7 e 8.
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Passo 1

¢ Insira as porcas nas pegas 7 e 8. Recomenda-se utilizar uma chave de fenda para
pressionar as porcas, facilitando a insergéo.

e Tomar cuidado para inserir corretamente e ndo quebrar o encaixe das porcas sado
4 (quatro) porcas em cada pega.

Passo 2

e Fixe os motores nas pegas 7 e 8 utilizando parafusos de 30mm, cada motor e
fixado com 2(dois) parafusos e suas respectivas porcas, utilize uma chave de
fenda Phillips.

e Verifique se os dois motores estdo posicionados no
mesmo lado.

e OBS: coloque as pegas 7 e 8 com os motores e certifique-
se de que os motores estejam posicionados o mais
proximo possivel da base, de lados opostos ao colocara
as duas pegas juntas.

e Aperte os parafusos até que fiquem firmes, tomando
cuidado para ndo apertar excessivamente.

Passo 3

e Una as pegas 7 e 8 utilizando a pega 10.

Passo 4

e Fixe a estrutura formada pelas pegas 7, 8 e 10 formando
um “H” verificando que os trés orificios perpendiculares
da pega 10 figuem na parte traseira da estrutura do robé.

Passo 5

e Fixe a estrutura “H” na pega 1, utilizando os 4(quatro)
parafusos de 10mm, verifique que o orificio em forma de
circulo maior fique voltado para frente pois neste
orificio sera fixado a roda em esfera.
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Passo 6

e Encaixe as rodas nos motores, tenha cuidado, pois o eixo
possui um entalhe assim como as rodas, se danificar as
rodas nao ficarao fixas, € necessario um pouco de pressao
para encaixar corretamente, ter o cuidado de deixar as
rodas o mais balanceadas possivel.

Passo 7

e Fixe a roda esfera e a pega 5 usando parafusos de 10mm,
tenha cuidado de que o encaixe da pega 5 fique voltado
para tras, pois posteriormente sera encaixada outra pega.

Video 5

Passo 8

e Fixe os 3 (trés) sensores de linha nas extremidades do robd
utilizando os parafusos de 15 mm. Utilizar as porcas de
madeira que s&o as pegas numero 6 de uma a duas entre o
sensor e a base do robd, o ideal € umas pois ira influenciar a
sensibilidade do sensor. Sdo 2 sensores na parte frontal do
robd e um sensor na parte traseira, verificar para que o LED
do sensor fique voltado para o solo.

e Utilize parafusos de 1I5mm para a fixagao.

Passo 9

e Fixe o Driver do Arduino UNO na pecga 10 utilizando parafusos
de 10mm, o ideal é colocar 2 parafusos na diagonal, pois os
orificios podem ndo serem todos compativeis com os do
arduino.

Passo 10

e Fixe o driver Ponte H na parte traseira da roda esfera,
utilizando parafusos de 10mm, coloque o dois parafusos ou
na da frente ou atras do Driver ponte H pois os orificios
podem n&o serem todos compativeis com os do Driver.
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Video 6

Passo 11

e Vamos preparar os jumpers inserindo em uma das extremidades o pino de de
Q90°, estes pinos serdo inseridos nas portas digitais do Driver Arduino Uno, para
facilitar a conexao.

¢ Insira oito pinos de 90° na segéo digital do Arduino e um pino no GND da mesma
segéao.

e UTILIZE AS CORES SUGERIDAS DOS JUMPERS INDICADOS.

Passo 12

e Adicione os jumpers aos sensores de linha sdo 3 (trés), observando as cores dos
jumpers (Amarelo, Laranja e Verde):

e Sensor esquerdo: Sensor 1

e Sensor direito: Sensor 2

e Sensor dianteiro: Sensor 3

Conexodes dos Jumpers:

e Jumpers que encaixam no GND:

e Conecte um jumper amarelo no GND de cada sensor de linha.

e Jumpers que encaixam no VCC:

e Conecte um jumper laranja no VCC de cada sensor de linha.

e Jumpers que encaixam no OUT:

e Conecte um jumper verde no OUT de cada sensor de linha.

e Conecte os jumpers dos terminais OUT dos sensores de linha
nas portas digitais 11 (esquerdo), 12 (Traseiro) e 13 (direito)
do Arduino.

¢ Nota: Os numeros das portas podem ser alterados conforme
sua preferéncia, mas & importante manter o controle, pois
serdo usados na programagao.

Video 7

Passo 13

¢ Conecte os fios do motor ao driver Ponte H:
o Desenrole os fios do motor para alonga-los, se
necessario.
o Certifique-se de que os dois fios de cada motor
estejam conectados ao mesmo lado do driver, seja
no motor A ou motor B.
o Lembre-se: gire os parafusos no sentido anti-horario
para solta-los e no sentido horario para aperta-los.

Realizagao:




Passo 14

e Conecte os jumpers ao driver Ponte H:
o Preto (GND): Posteriormente serad conectado ao cabo
USB negativo.
o Vermelho (VCC): Posteriormente sera conectado ao
cabo USB positivo.
o Branco/Cinza (A-1A e A-1B): coloque um pino de 90° em
uma das extremidades do jumper, e conecte as portas
digitais 9 e 10 do Arduino.
o Azul (B-1A e B-1B): Coloque um pino de 90° em uma das
extremidades do jumper e conecte as portas digitais 5 e

6 do Arduino.

Passo 15

e Conexdes do Sensor Ultrassdnico:
o Serdo utilizados 4 (quatro) jumpers (Roxo, marrom, amarelo
e laranja), colocar em uma das extremidades um pino de
90° de cada jumper.
o Cologue jumpers nas portas TRIG e ECHO do sensor
ultrassénico e conecte-os as portas légicas digitais do
Arduino:
= Roxo (TRIG): Conecte a porta digital 7 do Arduino.
= Marrom(ECHO): Conecte a porta digital 8 do Arduino.
o Coloque jumpers nas portas GND e VCC do sensor
ultrassénico e conecte-os as portas GND e 5V da segédo
power do Arduino:
= GND (amarelo): Conecte ao GND da segdo power do
Arduino.

= VCC (Laranja): Conecte ao 5V da segdo power do
Arduino.

e Encaixar o sensor ultrassénico na pega 9 e apds encaixar a pega

9 na pega 5 que esta fixada juntamente em cima da roda de

esfera.

Passo 16

e Conexdes no cabo USB que ira alimentar o robd conectado as baterias.
o PREPARAGCAO DO CABO USB:
o O cabo USB possui 4 fios. Separe o fio vermelho (VCC) e o preto (GND). Caso
os fios ndo estejam coloridos, utilize um multimetro para identificar o positivo
e o0 negativo. Os dois fios restantes ndo serao utilizados: dobre-os e isole-os
com fita isolante apos remover uma parte da protegéao plastica.

Realizagao:




CONEXAO DOS FIOS POSITIVOS:

Junte os 3 jumpers laranjas dos sensores de linha, que estdo conectados a
entrada VCC do sensor, com o jumper vermelho do Driver Ponte H e o jumper
vermelho do Arduino UNO (na porta 5V da sessdo POWER). Remova uma
parte da protegao plastica dos fios e una os 5 jumpers. Esses jumpers seréo
conectados ao fio positivo do cabo USB. A soldagem sera realizada
posteriormente com o equipamento de solda.

CONEXAO DOS FIOS NEGATIVOS:

Junte os 3 jumpers amarelos dos sensores de linha, que estdo conectados a
entrada GND do sensor, com o jumper preto do Driver Ponte H e o jumper
preto do Arduino UNO (na porta GND da sessdo POWER). Remova uma parte
da protegado plastica dos fios e una os 5 jumpers. Esses jumpers serédo
conectados ao fio negativo do cabo USB. A soldagem sera realizada
posteriormente com o equipamento de solda.

INSTALAGAO DO BOTAO DE INICIALIZAGAO:

Fixe o botédo de inicializagdo na tampa (pega 2). Retire a porca e a arruela,
coloque o botéo e rosqueie a porca. Coloque um pino de 90° na extremidade
dos dois jumpers e conecte um pino a porta digital 2 do Arduino e o outro ao
GND do lado digital, independentemente das cores.

Realizagao:




