GUIA PARA PROGRAMACAO

DO ROBO

Este manual foi desenvolvido para ajudar vocé a configurar e
controlar seu robd, com foco em sensores, motores e logica
de combate, usando Arduino.
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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 Inovacéo (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 € 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
propodsito € garantir que cada participante tenha acesso a informagdes 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
compbe os Kits recebidos, desde os elementos eletrénicos até as pegas mecénicas,
ajudando a familiarizagdo com suas fungdes e caracteristicas. Além 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 segéo especial a programagéao do robd, onde explicamos,
de maneira simples e estruturada, como configurar e programar o sistema para
que ele funcione conforme o esperado. Nossa intengdo € que este Guia sirva como
uma referéncia na montagem do robd ajudando vocés a superar desafios e a
desenvolver, com confianga, suas habilidades em robdtica.
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AULA 1

Pensamento Computacional

.

De acordo com Brackmann (2017), o Pensamento Computacional € uma capacidade
humana unica que combina criatividade, criticidade e estratégia, aplicando os principios da
Computagdo em diversas areas do conhecimento. Seu objetivo é identificar e resolver
problemas, seja individualmente ou em equipe, através de etapas claras que podem ser
executadas tanto por uma pessoa quanto por uma maquina.

Em outras palavras, pensar computacionalmente vai além da simples programagéo de
codigo: trata-se de abordar problemas de forma sistematica, observando diferentes niveis
de abstracao, desde o hardware até algoritmos de alto nivel. E entender a interacéo entre
essas camadas, reconhecer padrées e desenvolver solugbes eficientes. Envolve, ainda, a
habilidade de decompor problemas complexos em partes menores e raciocinar sobre elas,
permitindo projetar sistemas robustos e otimizados.

A importadncia do Pensamento Computacional reside no fato de que ele transcende a
Ciéncia da Computagdo e se aplica a varias areas do conhecimento. Desenvolve
habilidades essenciais como resolugdo de problemas, criatividade e pensamento critico,
capacitando as pessoas a lidar com desafios complexos de maneira sistematica e eficiente.

Em um mundo cada vez mais digital e interconectado, essa habilidade se torna
fundamental, pois prepara os individuos para ndo apenas utilizar a tecnologia, mas também
entender e influenciar os sistemas e processos ao seu redor.

Em 2006, a cientista da computagédo Jeannette Wing introduziu o termo Pensamento
Computacional como uma forma de raciocinio que ajuda a decompor problemas complexos
em partes menores para resolvé-los com eficiéncia. Wing identificou cinco pilares
principais do Pensamento Computacional:

« Decomposicao: Dividir um problema em partes menores e mais gerenciaveis. Ao planejar
uma festa, por exemplo, vocé separa as tarefas, como lista de convidados, local, comida,
etc.

+ Reconhecimento de Padrdes: I|dentificar semelhangas em problemas diferentes,
aproveitando solugdes passadas para desafios futuros semelhantes.

» Abstragao: Focar nos elementos mais relevantes e ignorar os detalhes desnecessarios.
Como em um mapa, onde apenas o caminho importa, ndo cada elemento da paisagem.

« Algoritmos: Criar uma sequéncia logica de passos que levam a solugdo, como uma
receita de bolo, onde seguir o passo a passo resulta no resultado esperado.

« Avaliagao: Testar, ajustar e otimizar as solugdes para garantir que sejam eficientes e
eficazes.
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AULA 1

Pensamento Computacional

Na competigdo de robds de sumod, onde o objetivo € empurrar o adversario para fora da
arena, esses cinco pilares sdo fundamentais. O Pensamento Computacional & utilizado em
todas as fases, desde a montagem do robd até a programagéo final, garantindo que ele seja
auténomo, preciso e estratégico. Veja como cada pilar € aplicado nesse contexto:

» Decomposicao: Essa habilidade é essencial para montar a estrutura do robd, aplicar
sensores e motores, e planejar sua programagéao, quebrando o projeto em etapas mais
faceis de gerenciar.

» Reconhecimento de Padrdes: Analisar e reconhecer padrdes nos movimentos e
estratégias dos adversarios ajuda a determinar a percepgédo e os movimentos ideais do
robé.

» Abstragao: Focar nas fungdes essenciais do robd, como detectar o oponente e empurra-
lo para fora da arena, permite simplificar a programagéo e a construgdo, sem distragdes
com detalhes que ndo impactam o desempenho.

+ Algoritmos: A programagdo do robdé de sumd envolve algoritmos que guiam seus
movimentos e agdes. As sequéncias de agdo e repetigcdo sdo planejadas com base em
condigdes logicas.

« Avaliagao: Apds a montagem e a programagéo, é fundamental avaliar a resposta dos
sensores, a eficiéncia em combate e o desempenho contra diferentes adversarios. Com
essa analise, sdo feitos ajustes para melhorar a performance do robd, otimizando tanto o
hardware quanto o software.

Cada um desses pilares organiza o processo de construgdo e otimizagdo do robd,
assegurando que todas as etapas estejam bem planejadas e executadas para alcangar o
sucesso na competigao.
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AULA 2

Introdugéao ao Arduino

Introdugéo ao IDE do Arduino

O Arduino IDE (Integrated Development Environment) é a plataforma de desenvolvimento
usada para escrever, compilar e carregar codigos nas placas Arduino. Criado para ser
acessivel e intuitivo, o IDE ¢ ideal para iniciantes e avangados programarem dispositivos
Arduino de maneira préatica e eficiente.

Funcionalidades do Arduino IDE
» Editor de Cédigo: onde vocé escreve as instrugdes que a placa Arduino executara.
o Compilador: converte o codigo escrito na linguagem do Arduino (baseada em C/C++)
em uma forma compreensivel pelo microcontrolador da placa.
* Monitor Serial: permite visualizar dados enviados da placa para o computador, sendo
uma ferramenta essencial para depuragado e monitoramento.
Com o Arduino IDE, é possivel desenvolver projetos que variam de controle basico a
criagbes complexas, ampliando as possibilidades no campo da programagdo e da
eletronica.

Instalando o Arduino IDE
Passo 1: Acesse o site oficial para download do Arduino IDE
Link: https://www.arduino.cc/en/software.
Passo 2: Escolha a versdo compativel com o sistema operacional do seu computador
» Windows: selecione "Windows ZIP file" ou a opgédo recomendada.
+ MacOS: clique na versao para Mac.
e Linux: escolha a distribuicdo compativel.
Passo 3: Instale o Arduino IDE
Apds o download, inicie a instalagdo clicando no arquivo baixado e siga as instrugdes
exibidas na tela.

Utilizando o Arduino IDE em Chromebooks
Para Chromebooks, € recomendavel utilizar o Arduino Web Editor, acessivel online e sem a
necessidade de instalagdo completa do IDE.

1.Acesse o <https://docs.arduino.cc/learn/starting-guide/the-arduino-web-editor/?

2.Va ao Arduino Create e siga as instrugdes para configurar o editor no Chromebook.

Dica: No Chromebook, pode ser necessario conceder permissdes adicionais e ativar o modo
desenvolvedor para concluir a instalagao.

Essa introdugdo cobre os primeiros passos para usar o Arduino IDE e permite que vocé
comece a explorar o mundo da programacgéo e da eletrénica com Arduino.
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AULA 3

Introdugao a Algoritmos

Instrugdes no Arduino

As instrugdes sdo os comandos que dizem ao microcontrolador o que ele deve fazer, com
cada uma representando um passo a ser seguido.

Por exemplo, fungdes como PinMode (), digitalRead (), e digitalWrite () permitem
configurar, ler e escrever valores nos pinos do microcontrolador. A fungéo delay () € outro
exemplo, utilizada para controlar pausas no programa. Essas instrugdes possibilitam definir
o comportamento de cada pino, especificando se ele ird enviar ou receber informagées.

Variaveis no Arduino

As variaveis s&o 4dreas de memoria onde armazenamos dados temporarios, como numeros
ou estados que precisamos manter enquanto o programa estad em execugdo. Ao criar uma
variavel, escolhnemos um tipo especifico, como int para inteiros, float para decimais, ou
char para caracteres. Isso ajuda o programa a entender qual tipo de dado ele esta
manipulando e a alocar o espago de memodria adequado.

Por que as Instrugcdes em C/C++ terminam com Ponto e Virgula (;)

Em C/C++, as instrugdes geralmente terminam com um ponto e virgula (;). Esse simbolo
indica ao compilador que aguela linha de cédigo esta completa, permitindo que ele passe
para a proxima instrugdo. Sem o ponto e virgula, o compilador ndo sabe onde a instrugéo
termina, causando erros no codigo.

Condigdes no Arduino

As condigdes permitem que o microcontrolador tome decisbes com base em testes
logicos. Usamos estruturas como if, else if, e else para verificar se uma condigéo é
verdadeira ou falsa e, com base nisso, escolher qual caminho seguir.

Exemplo:
if (sensor >100) {
digitalWrite (LED, HIGH);
}

Aqui, se o valor do sensor for maior que 100, o LED € aceso. Essas condigdes controlam o
fluxo do programa, respondendo de maneira adequada a diferentes situagdes.

Realizagao:
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AULA 3

Introdugao a Algoritmos

Parénteses e Chaves no Coédigo
« Parénteses (): Usados para agrupar argumentos de fungdes e definir a ordem das
operagdes. Por exemplo, em digitalWrite (LED, HIGH); os parénteses delimitam os
argumentos da fungao.
» Chaves {}: Utilizadas para delimitar blocos de cédigo, como em fung¢des ou loops,
organizando o conteudo que deve ser executado em conjunto.
Exemplo:
{
digitalWrite (LED, HIGH);
delay (1000);
}

Os parénteses indicam os argumentos das fung¢des, enquanto as chaves agrupam
instrugdes que devem ser executadas juntas.

Por que Indentar o Codigo?

A indentacdo organiza o codigo e torna sua estrutura mais clara, facilitando a visualizagéo
dos blocos de codigo e a compreenséo do fluxo do programa. Essa pratica € essencial,
especialmente em projetos mais complexos, com multiplas fungdes, loops e condi¢des, pois
torna o cédigo mais facil de entender e de manter.

Realizagao:
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AULA 4

Primeiros Passos com a Programacao no Arduino

Setup(): Funcédo que roda apenas uma vez quando o Arduino é ligado ou reiniciado. E usada
para configurar pinos como entrada ou saida e iniciar componentes. E usado para preparar
o Arduino para o que ele vai fazer.

Exemplo cotidiano:
O setup() € como a sua rotina matinal. Quando vocé acorda, tem coisas que vocé faz apenas
uma vez, no inicio do dia, para se preparar. Por exemplo:

e Levantar da cama.

e Escovar os dentes.

e Colocar aroupa.

Essas sdo coisas que vocé s6 faz uma vez quando acorda. Vamos dizer que eu fosse la e
apertasse um botdo ou ligasse vocé na tomada, apos isso vocé iria levantar da cama,
escovar os dentes e trocar de roupa porque eu te programei para isso, mesma coisa que
vocés vao fazer com o robo.

Loop(): Funcdo que roda repetidamente. E onde o cédigo principal do programa fica e
onde as agdes continuas ocorrem. Coragdo do programa. Ele executa repetidamente o
codigo que vocé programou, como verificar se um botdo foi pressionado ou se um sensor
detectou algo. Cada vez que o Arduino termina o que esta no loop(), ele recomega e
continua verificando os sensores ou tomando a¢des baseadas nas entradas que recebe, de
forma continua.

Exemplo cotidiano:
Agora, o loop() € como o que vocé faz durante o resto do seu dia. Por exemplo:
» Vocé repete certas agdes, como comer, beber dgua ou checar o celular, varias vezes ao
longo do dia.
* A cada momento, vocé verifica se esta com fome e, se estiver, vai comer.
» Verifica se esta com sede e, se estiver, vai beber dgua

Realizagao:
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AULA S

Explicando as Fungées - MOTOR

Controle de Motores para Rob6é de Sumé com Arduino

Em um robd de sumo, o sistema de movimentagao é fundamental para garantir que o rob6
execute agdes rapidas e precisas durante a competigao. Neste projeto, utilizamos motores
controlados pelo Arduino para realizar movimentos basicos como avangar, recuar, girar e
parar, além de agdes especificas, como um "ataque" rapido contra o oponente. Através da
configuragéo da ponte H e das portas l6gicas, podemos ajustar a diregdo e a velocidade dos
motores, proporcionando controle completo sobre o movimento do robo.

Configuragao dos Motores no Arduino
Para controlar os motores do robd, configuramos no setup() os pinos que ligam a ponte H
as portas légicas do Arduino como OUTPUT, permitindo que enviem sinais para os motores.

void setup() {
pinMode(5, OUTPUT); // Ponte H B-IA (traseiro, esquerda)
pinMode(6, OUTPUT); // Ponte H B-IB (frontal, esquerda)
pinMode(9, OUTPUT); // Ponte H A-IA (traseiro, direita)
pinMode (10, OUTPUT); // Ponte H A-IB (frontal, direita)

}

Fungdes Basicas de Movimento

* Funcgédo frente (): Mover o robd para frente.
void frente () {
analogWrite (5, 0); // Motor B desligado
analogWrite (6, 150); // Motor B ligado com velocidade média
analogWrite (9, 0); // Motor A desligado
analogWrite (10, 150); // Motor A ligado com velocidade média
}

Ambos os motores ligados para frente em velocidade média (150) e desligados para tras;

e Fungdoré (): Mover o robd para tras.

voidre () {
analogWrite (5, 150); // Motor B ligado com velocidade média
analogWrite (6, 0); // Motor B desligado
analogWrite (9,150); // Motor A ligado com velocidade média
analogWrite (10, 0); // Motor A desligado

}

Ambos os motores ligados para tras em velocidade média (150) e desligados para frente

Realizagao:
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AULA S

Explicando as Funcées - MOTOR

* Funcao stop (): Parar o robd.
void stop () {
analogWrite (5, 0); // desliga todos os motores
analogWrite (6, 0);
analogWrite (9, 0);
analogWrite (10, 0);
}

Todos os motores sdo desligados, interrompendo o movimento do robd.

» Funcgédo girar (): Fazer o robd girar em torno de si mesmo.
void girar () {
analogWrite (5, 0); // Motor B desligado
analogWrite (6, 150); // Motor B ligado com velocidade média
analogWrite (9, 150); // Motor A ligado com velocidade média DIREITA
analogWrite (10, 0); // Motor A desligado
}
O motor traseiro do lado esquerdo fica desligado e o frontal fica ligado em velocidade
meédia, enquanto o motor traseiro do lado direito fica ligado em velocidade média e o frontal
desligado, fazendo o robd girar em uma diregéo fixa.

» Funcgédo atacar (): Fazer o robd avancgar rapidamente, simulando um "ataque".
void atacar () {
analogWrite (5, 0); // Motor B desligado
analogWrite (6,200); // Motor B ligado com alta velocidade
analogWrite (9, 0); // Motor A desligado
analogWrite (10, 200); // Motor A ligado com alta velocidade
}
Os motores frontais de ambos os lados ficam ligados em alta velocidade enquanto os
traseiros ficam desligados, fazendo o robd avangar rapidamente para frente, simulando um
movimento de "ataque".

» Essas fungdes permitem controlar os movimentos basicos do robd para diferentes
propositos, como explorar, recuar, parar, girar ou “atacar”.

Realizagao:




AULA 6

Explicando as Fungdes - DE LINHA

Primeiramente, o robd possui sensores de linha conectados aos pinos 11, 12 e 13. Estes
sensores ajudam o robd a identificar e reagir a presenca de uma linha ou borda, o que é
especialmente util para competigdes onde o robd precisa se mover dentro de uma érea
delimitada.

Olhe como se o robd estivesse de costas para vocé:
setup(){
pinMode(11, INPUT); // Configura o pino 11 para receber sinais do sensor traseiro
pinMode(12, INPUT); // Configura o pino 12 para receber sinais do sensor frontal
esquerdo
pinMode(13, INPUT); // Configura o pino 13 para receber sinais do sensor frontal direito

}

Esses passos abaixo fazem o robd reagir & presenga de uma linha detectada pelos sensores,
recuando e girando para evitar cruzar essa linha, essencial em competicdées como sumé,
onde sair da arena pode desclassificar o robé.

void loop() { // Se o sistema estiver ligado, executa o codigo
if (estadoSistema) {
if (digitalRead(12) || !digitalRead(13)) {
Serial.printin("Linha detectada");
stop();
delay(1);
re();
delay(300);
stop();
delay(1);
girar();
delay(600);
stop();

Realizagao:




AULA 6

Explicando as Fungdes - DE LINHA

Verificagao dos Sensores de Linha:
if (IdigitalRead(12) || !digitalRead(13))
Esta linha |é os pinos 12 e 13, que estdo conectados aos sensores de linha.

digitalRead(12) e digitalRead(13) retornam LOW (0) quando uma linha é detectada.
O operador ! (ndo) inverte o valor, tornando-o verdadeiro (true) quando uma linha é
detectada.

Comportamento do Robé ao Detectar Linha:
Quando a condigdo acima € verdadeira, o robd inicia uma sequéncia de agdes:

Exibe uma Mensagem: Serial.printIn("Linha detectada"); imprime a mensagem "Linha
detectada" no monitor serial.

Para o Movimento: stop(); chama a fungdo stop, que desativa os motores para evitar
cruzar a linha.

Da Ré: A fungéo re(); faz o robd se afastar da linha. Em seguida, aguarda 300ms para
garantir que o robo recue o suficiente.

Gira: girar(); € chamada para que o robd faga uma rotagao, reposicionando-se longe da
linha. Ele aguarda 600ms para que o giro seja concluido.

Parada Final: Por fim, o robé chama stop(); novamente para garantir que o movimento
foi totalmente concluido.

Realizagao: -
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AULA 7

Explicando as Fungées - ULTRASSONICO

Uso do Sensor Ultrassdnico no Robé de Sumé com Arduino

O sensor ultrassbnico € um componente essencial para que o robé de sumd detecte
objetos ao seu redor, usando ondas sonoras para medir a distancia.

Esse sensor permite ao robd identificar a posicdo de um adversario na arena e reagir
rapidamente.

Funcionamento do Sensor Ultrassénico
O sensor possui dois pinos principais:

« Trigger: Esse é o pino que inicia a medigado de distancia. Quando o Arduino envia um
pulso de alta frequéncia para o Trigger, o sensor emite uma onda ultrassénica em
direcéao ao objeto.

« Echo: Esse pino recebe o sinal de retorno. Apds a onda ultrassénica ser emitida, ela viaja
até encontrar um objeto e é refletida de volta para o sensor. O pino Echo permanece
ativo pelo tempo que a onda leva para ir até o objeto e retornar. Com isso, & possivel
calcular a distancia com preciséo.

Emissor

Vcc
Trig
Echo
Gnd

Distancia

A
v

Realizagao: ‘@')J
URI

SANTO ANGELO




AULA 7

Explicando as Fungées - ULTRASSONICO

Incluir a Biblioteca e Declarar o Sensor
Primeiro, incluimos a biblioteca Ultrasonic para simplificar o uso do sensor. Para isso, va em
Rascunho -> Incluir Biblioteca -> Ultrasonic e adicione a seguinte linha no cédigo:

#include <Ultrasonic.h>

Em seguida, criamos uma instancia do sensor ultrassénico, definindo os pinos Trigger e
Echo:
Ultrasonic ultrasonic (8, 7); // Pino 8 para Trigger, pino 7 para Echo

Configuragao dos Pinos no setup()
No setup(), configuramos o pino Trigger como saida e o pino Echo como entrada. Também
inicializamos a comunicacgao serial para monitorar as leituras de distancia.
void setup () {
pinMode (8, OUTPUT); // Pino Trigger como saida
pinMode (7, INPUT); // Pino Echo como entrada
Serial.begin(9600); // inicializa a comunicagao serial para monitoramento

}

Ler a Distancia no loop()
No loop(), utilizamos o sensor ultrassdnico para medir a distdncia apenas quando o sistema
esta ligado (representado pela variavel estadoSistema).
void loop () {
if (estadoSistema) { // executa apenas se o sistema estiver ligado
int centimetros = ultrasonic. read (CM); // |é a distdnciaem cm

Acdes com Base na Distancia
Se a distancia detectada for menor que 30 cm, o robd executa agdes especificas, como
parar e avangar rapidamente ("atacar") para confrontar o oponente.

if (centimetros < 30) { // Verifica se ha um obstaculo a menos de 30 cm
Serial.printin("Oponente detectado");
stop ();
delay (1);
atacar ();
delay (300);
stop ();
}

Realizagao: -
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AULA S8

Explicando as Fungées - BOTAO

Explicagdo da parte do codigo que trata do controle do estado do sistema por meio de um
botao:
Declarando as variaveis do sistema para funcionamento do botao:

bool estadoSistema = false;

bool botaoPressionado = false;

unsigned long tempoPressionado = 0;

const unsigned long tempoNecessario = 500;
bool estadoAnteriorBotao = LOW;

» estadoSistema: Armazena o estado atual do sistema (ligado/desligado), alternando seu
valor sempre que o botdo é pressionado e segurado por um tempo suficiente.

« botaoPressionado: Indica se o botdo foi pressionado, ajudando a controlar a duragdo da
pressao e a evitar alternancias multiplas indesejadas.

» tempoPressionado: Registra o momento exato em que o botéo foi pressionado, usando
a fungdo millis(). Essa variavel é usada para calcular a duragdo da presséo do botéo.

+ tempoNecessario: Define o tempo minimo que o botédo deve ser pressionado para que o
sistema alterne seu estado, configurado para 500 ms (ou 0,5 segundos).

+ estadoAnteriorBotao: Armazena o estado do botdo na ultima leitura do loop(),
permitindo detectar mudangas entre pressionado (HIGH) e solto (LOW), essenciais para
capturar a pressao inicial do botao.

Configuragéo do botdo no modo INPUT_PULLUP:
void setup() {
pinMode(2, INPUT_PULLUP); // Configura o pino 2 como entrada com resistor pull-up
para o botéo
Serial.begin(9600); // Inicializa a comunicagéo serial
stop(); // Robé inicia desligado
Serial.printin("Sistema Desligado - Aguardando primeiro clique para ligar...");

}

* pinMode(2, INPUT_PULLUP): Configura o pino 2 como entrada com resistor pull-up para
o botéo.

» Serial.begin(9600): Inicializa a comunicagéao serial.

+ stop(): Robd inicia desligado.

« Serial.printin("Sistema Desligado - Aguardando primeiro clique para ligar..."); Entrega a
mensagem ao serial quando ligar o arduino.

j;a__l]i:agéo: —@3}
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AULA S8

Explicando as Fungées - BOTAO

Esta parte do codigo |é o estado de um botédo e alterna o estado de um sistema
(liga/desliga) quando o botdo é pressionado e segurado por mais de 0,5 segundos. Ele
verifica se o botdo foi pressionado e registra o momento da pressdo. Se o botdo
permanecer pressionado pelo tempo necessario, o estado do sistema é alternado. Chama a
funcdo stop() para parar quando necessario e uma breve pausa delay ajuda a evitar
multiplas leituras indesejadas.

void loop() {
bool estadoAtualBotao = digitalRead(2);
if (estadoAtualBotao == HIGH && estadoAnteriorBotao == LOW) {
tempoPressionado = millis();
botaoPressionado = true;

if (estadoAtualBotao == HIGH && botaoPressionado && (millis() - tempoPressionado >=
tempoNecessario)) {
estadoSistema = lestadoSistema;

if (estadoSistema) {
Serial.printin("Sistema Ligado");

}

else {
Serial.printin("Sistema Desligado");
stop();

}

botaoPressionado = false;
delay(300);
}

if (estadoAtualBotao == LOW && estadoAnteriorBotao == HIGH) {
botaoPressionado = false;

}

estadoAnteriorBotao = estadoAtualBotao;

}

Realizagao:




AULA S8

Explicando as Fungées - BOTAO

Leitura do Estado Atual do Botao:
+ estadoAtualBotao = digitalRead(2): Lé o estado atual do botdo conectado ao pino 2.
Retorna HIGH quando o botdo é pressionado e LOW gquando esta solto.

Deteccgéao de Pressionamento Inicial:
 if (estadoAtualBotao == HIGH && estadoAnteriorBotao == LOW): Verifica uma mudanga
de estado de LOW para HIGH, indicando que o botdo acabou de ser pressionado.
« tempoPressionado = millis(): Armazena o momento exato em que o botdo foi
pressionado.
* botaoPressionado = true: Marca que o botdo esta atualmente pressionado.

Verificagcao de Pressao Prolongada:

» if (estadoAtualBotao == HIGH && botaoPressionado && (millis() - tempoPressionado >=
tempoNecessario)): Verifica se o botdo estd pressionado continuamente pelo tempo
necessario (0,5 segundos).

« estadoSistema = !estadoSistema: Alterna o estado do sistema. Se estiver desligado, liga,
e vice-versa.

o Serial.printin("Sistema Ligado" ou "Sistema Desligado"): Exibe o estado atual do
sistema no monitor serial.

» stop(): Chama a fungéo stop para garantir que o robd pare se o sistema for desligado.

* botaoPressionado = false: Redefine a variavel para evitar multiplas detec¢gdes do mesmo
pressionamento.

+ delay(300): Atraso para evitar o "bouncing" do botéao (leituras erradas causadas por
instabilidade mecéanica).

Deteccao de Soltura do Botao:
« if (estadoAtualBotao == LOW && estadoAnteriorBotao == HIGH): Detecta a transigdo de
HIGH para LOW, ou seja, o botdo foi solto.
« botaoPressionado = false: Redefine a varidvel para permitir a proxima deteccdo de
pressao prolongada.

Atualizacao do Estado Anterior do Botao:

+ estadoAnteriorBotao = estadoAtualBotao: Armazena o estado atual do botdo para
comparagdes na proxima iteragéo do loop.

Realizagao:
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#include <Ultrasonic.h>
Ultrasonic ultrasonic(8, 7); // Trigger e Echo

bool estadoSistema = false; // Variavel para armazenar o estado do
sistema

bool botaoPressionado = false; // Variavel para verificar se o botado foi
pressionado

void setup() {
pinMode(11, INPUT); // Sensor de linha tras
pinMode(12, INPUT); // Sensor de linha esquerda frente
pinMode(13, INPUT); // Sensor de linha direita frente

pinMode(2, INPUT_PULLUP); // Botdo de Ligar (utilizando INPUT_PULLUP)

pinMode(5, OUTPUT); // Ponte H B-IA // tras
pinMode(6, OUTPUT); // Ponte H B-IB // frente
pinMode(9, OUTPUT); // Ponte H A-IA // tras
pinMode(1@, OUTPUT); // Ponte H A-IB // frente

pinMode(8, OUTPUT); // Trigger Sensor Ultrassonico
pinMode(7, INPUT); // Echo Sensor Ultrassoénico

Serial.begin(9600);

// Robbé esta desligado no inicio

stop ();

Serial.println("Sistema Desligado - Aguardando primeiro clique para
ligar...");

}

void loop() {
// Verifica se o botao foi pressionado
if
(digitalRead(2) == HIGH){
// Se o botao estava solto e agora foi pressionado
if (!botaoPressionado) {
botaoPressionado = true; // Marca que o botao foi pressionado
estadoSistema = l!estadoSistema; // Alterna o estado do sistema
(liga/desliga)

delay(300);

Realizagao:
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if (estadoSistema) {

Serial.println("Sistema Ligado");

} else {
Serial.println("Sistema Desligado");
stop(); // Para o robd quando desligar

}

}
}

// Se o botao foi solto
if (digitalRead(2) == LOW && botaoPressionado) {
botaoPressionado = false; // Reseta a variavel para detectar a
proxima pressao

}

// Se o sistema estiver ligado, executa o cddigo
if (estadoSistema) {
if (!digitalRead(12) || !'digitalRead(13)) { // Verifica sensores de
linha
Serial.println("Linha detectada");

stop();
delay(1);

re();
delay(300);

stop();
delay(1);
girar();
delay(600);
stop();

}

int centimetros = ultrasonic.read(CM);

if (centimetros < 30) {
Serial.println("Oponente detectado");
stop();
delay(1);
atacar();
delay(300);
stop();

}
frente();

delay(1);

Realizagao: ‘ij
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void re() {

}

Serial.println("Re");
analogWrite(5, 150);
analoghrite(6, 9);
analogWrite(9, 150);
analoghWrite(10, 9);

void frente() {

}

Serial.println("Frente");
analogWrite(5, 0);
analogWrite(6, 150);
analoghrite(9, 0);
analoghWrite(10, 150);

void girar() {

}

Serial.println("Girando");
analogWrite(5, 0);
analogWrite(6, 150);
analogWrite(9, 150);
analoghWrite(10, 0);

void atacar() {

}

Serial.println("Atacar");
analogWrite(5, 0);
analoghWrite(6, 200);
analoghrite(9, 0);
analoghWrite(10, 200);

void stop() {

Serial.println("Parado");
analogWrite(5, 0);
analoghrite(6, 9);
analoghrite(9, 0);
analoghWrite(10, 9);

Realizagao:
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