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1. INTRODUCAO

O ensino de fisica tem evoluidos no sentido das implementagcfes de
praticas pedagodgica inovadoras e contextualizada. A tecnologia est4 cada vez mais
acessivel aos estudantes e professores, funcionando assim como um aliado em

muitas frentes de ensino (Pereira, et.al., 2020, p.29).

Utilizando métodos e roteiros para aplicacdo dos conceitos de robotica, se
percebe uma resposta significativa dos alunos, no que diz respeito a relacao da pratica
e a teoria em um processo de constru¢do de uma linguagem mais complexa, porém
com aplicabilidade na Fisica e em outras areas do conhecimento. Conteidos como
cinemética e dindmica, podem ser trabalhados em um ambiente convidativo e
interativo, fazendo com que o processo de ensino e aprendizagem tenha um

desempenho e uma participacao dos discentes com motivacdo diferenciada.

Dois kits serdo utilizados nessa proposta afim de disponibilizar uma interface
de possiveis comandos para auxiliar na constru¢do do conhecimento tedrico através
de seu Robd falcon, também conhecido na grande rede como seguidor de linha, e
também o Braco robdtico, sendo possivel com isso, 0 uso da pratica para facilitar o

processo de ensino e aprendizagem do aluno.

2. CONHECENDO O ROBO FALCON E A PLACA JULIETA

O Robb Falcon pode ser construido com matérias de baixo custo, porém é
inevitdvel a compra de alguns itens para incluir a programacao responsavel pelas
acOes do robd. Esse robd pode ser considerado um dos mais interessantes para ser
montado com alunos do ensino médio, pois apresenta muitas aplicacées, dentre elas:
elétrica, mecanica, sistema de medidas entre outras, e uma programacdo bem

acessivel, facilitando o acesso a esse universo de programagéo C++.
A estrutura mecanica deste Rob6 necessita de alguns itens, séo eles:

01 x Plataforma Robética Falcon
01 x Placa Julieta V1.0
01 x Sensor Ultrass6nico HC-SR04

01 x Suporte para Sensor Ultrassonico

AR NEE N NN

02 x Sensor de Refletancia QRE - Analdgico
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v' 06 x Pilhas AA

v" 10 x Jumper Premium 20 cm F/F

v" 01 x Rolo de Fita PVC para tracado
v" 01 x Cabo USB AB

Figura 01: Itens da estrutura mecénica
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Fonte: https://www.robocore.net/tutoriais/kit-iniciante-robotica-mecanica

AplOs a montagem da estrutura mecéanica, que pode ser feita com ajuda de
diversos tutoriais na internet ou até mesmo com a criatividade do proprio aluno, o

Rob6 Falcon pode assumir a seguinte estrutura fisica:


https://www.robocore.net/tutoriais/kit-iniciante-robotica-mecanica
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Figura 02: Estrutura mecénica

ESQUERDA
YLI3d1d
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Fonte: https://www.robocore.net/tutoriais/kit-iniciante-robotica-mecanica

A movimentacao e interacdo do Robd com o0 ambiente virtual necessita da parte
elétrica e essa estrutura € montada com uma placa de arduino ou similar, no projeto
em questdao foi utilizada a placa Julieta. Essa op¢ao esté relacionada a alguns fatores,
como o custo beneficio e a versatilidade para aplicacbes na Fisica. A placa em
guestdo apresenta um barramento de entrada e saida no padrdo de 3 pinos, que
permitem conectar sensores, servo motor e entre outros. Existe também um chip de
Ponte-H integrado, responséavel por controlar motores de forma livre com até 22 de

corrente elétrica em cada servo.

Figura 03: Placa Julieta
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Fonte: https://www.robocore.net/tutoriais/kit-iniciante-robotica-mecanica
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Afim de melhorar as informacfes sobre a Julieta, vejamos alguns itens

importantes da placa:

v

USB B: conector USB por onde a placa é programada e se comunica com 0
computador.

LEDs RX/TX: indicam comunicagdo na porta USB. Normalmente piscam
rapidamente quando a placa é reprogramada ou quando existe uma
comunicacao entre a placa e um computador.

LED Status: conectado ao pino 13 da placa, esse LED pode indicar se o codigo
foi carregado e se esta rodando. Também € bastante utilizado para fins gerais.
Interface 12C: conector no formato IDC, disponibiliza os pinos A4 (SDA) e A5
(SCL) permitindo a faceis conexdes com dispositivos 12C.

Pinos Digitais: barramento que contém os pinos digitais da placa. Cada pino
é disponibilizado em um conector de 3 pinos que contém também um pino de
GND e 5V.

Seletor dos Motores: jumpers responsaveis por conectar os pinos do micro
controlador da Julieta aos pinos do chip de Ponte-H integrado (ENA - D5, ENB
- D6, INA - D7 e INB - D8).

Motor 2: saida para o motor 2. Pode acionar uma carga total de até 2A.
Controlado pelos pinos D6 e D8 (PWM e Diregéo, respectivamente).

ICSP: conector para gravacao utilizando programador externo. Também
disponibiliza os pinos do barramento SPI da placa.

Motor 1: saida para o motor 1. Pode acionar uma carga total de até 2A.
Controlado pelos pinos D5 e D7 (PWM e Diregéo, respectivamente).

Chave Liga/Desliga Motores: chave de habilitacdo e desabilitacdo dos
motores. VIN: entrada de tensdo da bateria ou fonte de alimentacdo dos
motores.

Protecdo Contra Polaridade Reversa: um led vermelho € aceso quando a
fonte de alimentacéo é conectada com a polaridade invertida.

Pinos Analdgicos: barramento que contém os pinos de entrada analdgica da
placa. Cada pino é disponibilizado em um conector de 3 pinos que contém
também um pino de GND e 5V.

Botdes de Usuario: dois botdes para uso geral nos pinos A0 e Al. Deve-se

habilitar os resistores de pull-up internos da placa para sua utilizacao.
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v Botdo Reset: retorna o fluxo do cédigo na placa para o inicio quando
pressionado. Este botdo n&o apaga o cédigo da placa.
v' Pinos de Alimentacgdo: disponibilizam pinos com GND, 3.3V, 5V e VIN para
uso geral.
v LED ON: indica que a placa esta energizada. Quando aceso, indica que a
bateria/fonte ou o cabo USB esta conectado.
v' Conector para FTDI: permite utilizacdo de um conversor USB-Serial externo
caso o FTDI da placa seja danificado.
Outro item importante no Robd Falcon é o sensor de refletancia QRE, que é
responsavel por detectar linhas. Esse sensor, figura 04, trabalha detectando a luz

refletida oriunda do proprio LED infravermelho.

Figura 04: Sensor de Refletancia QRE
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Fonte: https://www.robocore.net/tutoriais/kit-iniciante-robotica-mecanica

Apos ter conhecido os itens principais do Robd, é necessario realizar as ligacdes
nas portas correspondentes. Para isso, basta conferir a imagem abaixo e ligar

corretamente cada sensor e motores na placa Julieta.

Figura 05;: Montagem da estrutura elétrica do Rob6 Falcon

Fonte: https://www.robocore.net/tutoriais/kit-iniciante-robotica-eletronica


https://www.robocore.net/tutoriais/kit-iniciante-robotica-mecanica
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Finalizado esse momento, o0 Robd pode comecar a receber informacdes via USB,
do ambiente virtual responséavel por carregar as acdes da placa. Esse software pode
ser encontrado nos sites de busca pelo endereco
https://www.arduino.cc/en/Main/Software, sendo gratuito e com atualizacbes leves

gue ndo comprometem o uso deste programa no computador ou notebook.

3. CONHECENDO O BRACO ROBOTICO E A PLACA BLACK BOARD UNO
R3

Com a intencdo de introduzir outros conceitos de robdtica associado a
programacao e mecanica, o Brago Robotico € um excelente artificio didatico para
aprimorar o aprendizado de Fisica e ao mesmo tempo estimular o aluno a interagir
com a tecnologia.

As estruturas completas dos bracos robdticos disponiveis no mercado

necessitam, invariavelmente, de alguns itens, sdo eles:

v" 01 Braco Robo6tico RoboARM

<\

01 Placa Uno R3 com cabo USB

01 Sensor Shield V5

AN

01 Controle BatPad

<\

01 Fonte 5V 5A

Os Controles BadPad com seus respectivos jumpers sao utilizados para fornecer
ao aluno uma maior liberdade na condugéo do experimento. A imagem seguinte ilustra

como deve ser ligado os servos e os controles na placa:


https://www.arduino.cc/en/Main/Software
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Figura 06: Arduino recebendo os servos e os controles joystick

Altura (Esquerda) Extens3o (Direita)

Joystick Esquerda Joystick Direita

Fonte: Retirada do site https://www.robocore.net/tutoriais/kit-iniciante-robotica-eletronica

A Figura 15 ilustra o primeiro item do projeto em questéo, o RoboARM, ou seja,
o braco, onde sera conectado as placas, 0s sensores e 0 controle BatPad. Quando

todos os itens estiverem conectados, a estrutura ficara da seguinte forma:

Figura 07: Imagem do Brago Robdético em funcionamento

Fonte: Manual de montagem da Robocore


https://www.robocore.net/tutoriais/kit-iniciante-robotica-eletronica
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4. INSTALACAO DOS DRIVES E PROGRAMAS COMPATIVEIS E

NECESSARIOS

1° Passo: Instalando o Arduino IDE mais atual disponivel

ARDUINO 1.8.3

The open-source Arduino Software (IDE
makes It easy to write code and upload It to
the board. It runs on Windows, Mac 05 X, and
Linux. The environment is written in Java and
based on Processing and other open-source
software

This software can be used with any Arduino
board

Refer to the Getting Started page for
nstallation instructions

Windows installer
Windows zip ile for non admin install

Windows app| et 5

Mac 0S X107 Lion or newer

Linux 32 bits
Linux 64 bits
Linux Arm

Release Notes
Source Code
Checksums (shaS12)

Fonte: www.Arduino.cc

O arduino IDE é um software, onde o sistema de cédigo fonte é aberto, ou seja,

esta disponivel para usar e fazer adaptacdes para cada projeto.

2° Passo: Instalando o drive Julieta

Para utilizacéo da placa Julieta € necessario a instalacdo de um drive, que pode

ser acessado no link: Driver FTDI, e em seguida realizar a escolha da versédo do

sistema operacional compativel.

Processor Architecture
Operating System  Release Date  xB6 (320if) x64(64bi) PPC  ARM  MIPSII MIPSIV |~ SH4
Windows* 0808 | 21212 | 11212
Linux 20030514 150 150

MacOSX 10310108 | 2010810 | 2218 | 2218 (2218

Mac 05 X 10.9:2nd above | 20150415 - 23 - - - -
Windows CE4252" | 20120106 | 11020 11020 [1101011010{1.1.010
11020 11020
Windows CE6070 | 20120106 |CEG.0CAT
CETOCAT CETOCA
Windows CE2013 | 20130306 | BETA BETA

Comments

21212 WHOL Cetified
Available as a setup execulable
Release Notes

AllFTDI devices now supparted in Ubuntu 11,10, kemel 3.0.0-19
Refer to TN-101f you need a custom VCP VIDIPID in Linue

Referto TN-105  you need a custom VCP VIDIPID in MAC 05
This driver s signed by Apple

- | CEBOCAT 11040 1.010| 1.1.0:10| Foruse ofthe CAT fles suppled for ARM and xB6 buids referto AN_319

BETA VCP Driver Support for WinCE2013

Fonte: Retirada do site https://www.robocore.net/tutoriais/kit-iniciante-robotica-eletronica



http://www.ftdichip.com/Drivers/VCP.htm
https://www.robocore.net/tutoriais/kit-iniciante-robotica-eletronica
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Com o driver instalado, conecte a placa ao pc via porta USB e em gerenciador

de dispositivo, verifique qual a porta foi criada, conforme a imagem abaixo:

& Gerenciamento do computade

a [l Ferramentas do sisterna
(D) Agendador de Tarefas
@) Visualizader de Eventos
4 Pastas companilhadas

i Geren
Fy Servigos e aplicativos

4 2 VAID-VAID
& Adaptadores de rede
K Adaptadores de video

3 Baterias

8 Computader

sitivos de imagern
e Interface Humana

& Jungo Connectivity
K Monitores
4 Mouse e outres dispesitivos spentadores

Quirg:

entroladores USB (barramento sesial universal)

a Y7 Portas (COM e LPT)
Y USE Serial Port (COM3)

T Procescadore:
= Teclados
s Unidsdes de disco

s Unidades de DVD/CD-ROM

Agdes
Gerenciadar de Dispositivas &

Mais Agdes »

Fonte: Retirada do site https://www.robocore.net/tutoriais/kit-iniciante-robotica-eletronica

Na imagem, a porta criada foi a COMS3, isso pode ocorrer ou diminuir/aumentar

a numeracdo. Em seguida, é s6 selecionar a placa Arduino UNO, a porta e a interface

do IDE estara pronta para uso.

3° Passo: Instalando a biblioteca FalconRobot e os cddigos das placas

Através do link: Biblioteca FalconRobot, devera ser feito o download do

arquivo. Na sequéncia salve o arquivo no mesmo disco do IDE, abra o menu da

interface IDE e procure a opg¢ao Sketch->Incluir Biblioteca->Adicionar Biblioteca .ZIP,

0 arquivo baixado deve aparecer e devera ser selecionado, como mostra a imagem

abaixo.


https://www.robocore.net/tutoriais/kit-iniciante-robotica-eletronica
https://github.com/RoboCore/FalconRobot/archive/master.zip

95

o) sketch_aug03a | Arduino 1.8.2 = O x
Arquivo Editar Sketch Ferramentas Ajuda
Verificar/Compilar Ctri+R

Carregar Ctri+U

sketch_aug0

Carregar usando programador Ctrl+Shift+U

d 34 Exportar Binaric compilado Ctri+ Alt+S

Mostrar a pagina do Sketch Ctri+K
Incluir Biblioteca 3 Gerenciar Bibliotecas...

Adi A vVO...
e Adicionar biblioteca .ZIP

loop() (

main code here O run repe Arduino bibliotecas

Bridge

EEPROM

Esplora

Ethernet

Firmata

HID

Keyboard

LiquidCrystal
Mouse

Robot Control
Robot IR Remote
Robot Motor

sD

Fonte: Retirada do site https://www.robocore.net/tutoriais/kit-iniciante-robotica-eletronica

A placa estd instalada e o seu robd pode receber os cédigos de funcionamentos.
Porém, é imprescindivel que o primeiro teste com o mundo da programacao seja feito, mesmo

que esse seja bem simples. Entdo ligue o cabo USB AB e siga as proximas orientagdes.

Fonte: Retirada do site https://www.robocore.net/tutoriais/kit-iniciante-robotica-eletronica

¢ Inserindo os cddigos na placa Julieta
Antes vamos testar a placa abrindo o IDE do Arduino e executando o Expl_HelloWorld
da seguinte forma: Arquivo->Exemplos->RoboCore Falcon Robot->Expl HelloWorld.

Observe a imagem:


https://www.robocore.net/tutoriais/kit-iniciante-robotica-eletronica
https://www.robocore.net/tutoriais/kit-iniciante-robotica-eletronica

@ sketch_augDda | Arduino 1.6.5

Arquivo Editar Sketch Ferramentas Ajuda

Novo Ctrl-N
Abrir... Ctrl«O

Open Recent >
Sketchbook >
Exemplos

Fechar CerlsW

Salvar CtrlsS

Salvar como... Ctrl=Shift+S

Cenfiguragdo da pagina Ctri=Shift+P

Imprimir Ctrl-P
Preferéncias Ctrl+Virgula
Sair Ctri-Q

-
07.Display
08.Strings
09.UsB
10.StarterKit
ArduinolSP

Bridge
EEPROM
Esplora
Ethemnet
Firmata

GSM
LiquidCrystal
Robot Control
Robot Motor
so

Servo
SoftwareSerial
SPI

Stepper

TET

WiFi

Wire

RoboCore - Falcon Robot
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Exp1_HelloWorld
Exp2_1_DriveFoward
Exp2_2_Turning
Exp3_PushToStart
Exp4_1_LineFollowing
Exp4_2_LineFollowing
Exp5_1_DeviatingObstacles
Exp5_2_DeviatingObstacles
Exp6_SerialDrive

Fonte: Retirada do site https://www.robocore.net/tutoriais/kit-iniciante-robotica-eletronica

Ao executar esse exemplo, sera possivel observar o led da placa piscando em

programacao inserida.

v' Cddigo para seguidor de linha

/***********************************************
3k 3k 3k sk 3k >k 3k 3k >k 5k 3k 5k 5k 3k >k sk 5k >k sk %k %k 3k 3k >k 3k >k >k 5k k *k k k

* Exp4_2_LineFollowing -- Falcon Robot Experiment 4.2

*

* This code reads the two line following sensors on A2 and
A3

* and prints them out to the Serial Monitor. Upload this
example to your

* Falcon Robot and open up the Serial Monitor by clicking
the magnifying glass

*in the upper-right hand corner.

%

* This is a real simple example of a line following algorithm.
It has

* a lot of room for improvement, but works fairly well for a
curved track.

* It does not handle right angles reliably -- maybe you can
come up with a

* better solution?

*

* Hardware setup:

* The Line Sensors must be connected to pins A2 and A3
(left and right sensor,

* respectively). The motors must be connected, and the
board must be receiving

* power from the battery pack.

*

* This sketch was written by RoboCore, with lots of help
from the Arduino

* community(especially from Sparkfun). This code is
completely free for any use.

*

*Visit  https://www.robocore.net/tutoriais/kit-iniciante-
robotica-introducao

* for Falcon Robot Kit Information

*

* 20 Jul 2017 MarceloFariaz

ciclos de 2 vezes a cada 1 segundo. A placa estad respondendo em relacdo a

3k 3k 3k 3k 3k 3k ok 3k 3k 3k 3k 3k ok 3k 3k >k ok 3k 3k ok %k 3k >k 3k 3k >k 3k 3k 3k >k 3k >k >k 3k 3k >k >k 3k >k >k % 3k %k %k k X k

********************************/

#include "FalconRobot.h"
// initialize a sensor object on A2 and A3
FalconRobotLineSensor left(A2);
FalconRobotLineSensor right(A3);
int leftValue; // variable to store the left sensor value
int rightValue; // variable to store the right sensor value
// constants that are used in the code. LINETHRESHOLD is
the level to detect
// if the sensor is on the line or not. If the sensor value is
greater than this
// the sensor is above a DARK line.
//
// SPEED sets the nominal speed
#tdefine LINETHRESHOLD 700
#define SPEED 50 // Set to any number from O - 100.
FalconRobotMotors motors(5, 7, 6, 8);
int leftSpeed; //variable used to store the leftMotor speed
int rightSpeed; // variable used to store the rightMotor
speed
void setup() {
Serial.begin(9600);
Serial.printIn("Welcome to
Following");
delay(2000);
Serial.printIn("Line Sensor Readings: ");
delay(500);
}
void loop() {
// Read the sensors
leftValue = left.read();
rightValue = right.read();
// Print the sensors values
Serial.print(leftValue);
Serial.print("\t"); // tab character
Serial.print(rightValue);

experiment 5.2 - Line


https://www.robocore.net/tutoriais/kit-iniciante-robotica-eletronica

Serial.printIn(); // new line
// if the both sensors are on the line, drive forward left and
right at the same speed
if((leftvalue > LINETHRESHOLD) && (rightValue >
LINETHRESHOLD)) {
leftSpeed = SPEED;
rightSpeed = SPEED;
t
// if the line only is under the right sensor, adjust relative
speeds to turn to the right
else if(rightValue > LINETHRESHOLD) {
leftSpeed = SPEED + 40;
rightSpeed = SPEED - 40;
t
// if the line only is under the left sensor, adjust relative
speeds to turn to the left
else if(leftValue > LINETHRESHOLD) {

leftSpeed = SPEED - 40;

rightSpeed = SPEED + 40;
}
// run motors given the control speeds above
motors.leftDrive(leftSpeed, FORWARD);
motors.rightDrive(rightSpeed, FORWARD);
delay(0); // add a delay to decrease sensitivity.

¢ Inserindo os cAdigos na placa Arduino Sensor Shield V5
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Como o objetivo € comandar os servos, sera necessario programar a placa Arduino
gue esta sendo utilizado. Para isso, basta conectar a placa ao computador, via cabo

USB A/B e inserir o codigo abaixo:

3k 3k 3k 3k 3k 3k ok 3k 3k ok 3k 3k ok 3k 3k 3k ok 3k 3k ok 3k 3k ok 3k 3k 3k 3k 3k 3k ok 3k 3k ok 3k 3k 3k ok 3k 3k ok 3k 3k >k 3k 3k 3k %k k ok %k k

AR K

//#define RESET_CONFIG

//
//
// Libraries

#include <EEPROM.h>

#include <Servo.h>

//
//
// Class - Joystick

class Joystick {

// Constructor

/] @params {pinX} : the pin for the X axis [int]
// {pinY} : the pin for the Y axis [int]

// {pinBtn} : the pin for the button [int] (default -1)
Joystick(int pinX, int pinY, int pinBtn =-1){
_pinX = pinX;

_pinY = pinY;

_pinBtn = pinBtn;

pinMode(_pinX, INPUT);

pinMode(_pinY, INPUT);

if(_pinBtn >-1)

pinMode(_pinBtn, INPUT_PULLUP);

_meanX = 500; // default

_meanY = 500; // default

}

// Calibrate the mean axis of both axis

// @params {stream} : the stream to output the debug
messages [Stream*] (default NULL)

void calibrate(Stream *stream = NULL){
if(stream = NULL)

stream->print(F("Calibrating axis..."));

// calibrate

_meanX =0; // reset
_meanY =0; // reset
const int iterations = 10;
for(int i=0; i < iterations ; i++){
_meanX += getX();
_meanY += getY();

}

_meanX /= iterations;
_meanY /= iterations;
if(stream = NULL)

stream->printIn(F(" done!"));

}

// Get the value of the X axis

// @returns the X axis value [int]
int getX(void){

return get(&_pinX);

}

// Get the value of the Y axis

// @returns the Y axis value [int]
int getY(void){

return get(&_pinY);



// Get the value of the button

// @returns the button value [int]
int getButton(void){

return get(&_pinBtn);

}

// Get the mean value of the X axis
// @returns the X axis mean value [int]
int meanX(void){

return _meanX;

}

// Get the mean value of the Y axis

// @returns the Y axis mean value [int]
int meanY(void){

return _meany;

}

// Print method overriden
size_t printTo(Print& p) const {
size_tsize =0;

size += p.print(F("x{"));
size += p.print(getX());
size += p.print(F("; "));
size += p.print(meanX());
size += p.print(F(" }y{"));
size += p.print(getY());

size += p.print(F("; "));

size += p.print(meanY());
if(_pinBtn >-1){

size += p.print(F(" } b{"));
size += p.print(getButton());
}

size += p.printIn(F(" }"));
return size;

}

private:
int _pinX, _pinY, _pinBtn;

int _meanX, _meany;

// Get the value of a pin

// @params {pin*}: the pointer to the pin [int*]

// @returns [int]

// >0 -1023] for an analog pin
// > [HIGH / LOW] for a digital pin
int get(int *pin){

if(pin == & _pinBtn){

return digitalRead(*pin);

}else {

analogRead(*pin); // firt call to change the channel

delay(5); // pause to charge the sample & hold circuit
return analogRead(*pin);

}

}

L
//
// Class - RoboServo

#define ROBOSERVO_MIN O
#define ROBOSERVO_MAX 1

class RoboServo : public Printable, public Servo {

// Constructor

RoboServo(int pin) : Servo() {
_limits[ROBOSERVO_MIN] = 0; // default - MIN
_limits[ROBOSERVO_MAX] = 180; // default - MAX
_pin=pin;

pinMode(pin, INPUT); // leave floating until attached
1

// Attach the servo to the predefined pin
// @returns [uint8_t]

// >0 if failure

// > the channel number

uint8_t attach(void){
Servo::attach(_pin); // attach the pin

int mean = _limits[ROBOSERVO_MIN] +
_limits[ROBOSERVO_MAX];

mean /= 2;
Servo::write(mean); // default angle

}

// Get the MAX limit

// @returns [int]

int getMAX(void){

return getLimit(ROBOSERVO_MAX);
t

// Get the MIN limit

// @returns [int]

int getMIN(void){

return getLimit(ROBOSERVO_MIN);
}

// Print method overriden
size_t printTo(Print& p) const {
size_tsize =0;
size += p.print(Servo::attached());
size += p.print(F(" {"));
size += p.print(_limits[ROBOSERVO_MIN]);
size += p.print(F("; "));
(

size += p.print(Servo::read());
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size += p.print(F(";")); // Set the MAX limit

size += p.print(_limits[ROBOSERVO_MAX]); // @params {value} : the maximum angle [int]
size += p.printin(F(" }")); void setMAX(int value){

return size; setLimit(ROBOSERVO_MAX, value);

} 1

Como esse cadigo é muito extenso, foi adicionado um apéndice 05 com o arquivo
completo.

5. FUNCIONAMENTO DO KIT ROBOTICA

5.1 Robdé Falcon: Este modelo de Rob6 possibilitara ao aluno ter contato com a

programacao de uma placa de arduino e realizar movimentos em um carro que
obedecerd a comandos especificos, como andar em linha reta, simulando o
movimento retilineo e assim poder realizar uma andlise precisa sobre aceleracéo,
velocidade, energia e trabalho da forca resultante. Para tal funcionamento, apés a
montagem e instalacdo dos codigos apropriados e ajustados ao que se pretende, 0s
percursos podem ser definidos pelos alunos, pois o robd € um seguidor de linha
preciso.

Para tal procedimento ocorrer, o ambiente é bem simples e facil de montar. Os
alunos irdo construir junto com o professor uma pista, seja em linha reta ou curvilinea,
utilizando uma fita isolante preta, afim de criar a interacédo entre o sensor de refletancia
e a superficie escura. O carro Rob6 ira procurar, pela programacao utilizada neste
manual, a fita preta a todo instante, realizando um movimento para analise dos

conceitos fisicos de cinemaética e dinamica.

5.2 Braco Robdético: A interacdo entre um equipamento rob6tico e outros materiais,

geram nos autores do experimento uma maior sensibilidade aos conceitos fisicos
inseridos, dessa forma, o braco robdtico € um equipamento que atende essa
necessidade do educando. Este kit de robética age de forma autdbnoma, a partir da
montagem e instalacdo do codigo utilizado neste manual, o aluno podera realizar
movimentos, simulando um braco, afim de levantar e descer objetos para observar

tempo, altura, peso, energia potencial gravitacional e poténcia do equipamento.
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APLICACAO DAS ETAPAS E TRATAMENTO DE DADOS

Roteiro 01

Aplicando o Teorema da Energia Cinética

Objetivos:

Analisar a variacao da velocidade do rob6 falcon;

Medir os tempos em pontos do espaco determinados;

Aplicar o Teorema da Energia Cinética, no movimento realizado pelo falcon.

Materiais:

Papel 40; Fita métrica;

Fita isolante; Pilhas e carregadores;
Crondémetros; Rob6 Falcon montado.

Sequéncia de Procedimentos

a)

b)

g)
h)

Fixar 2 metros de papel branco (cartolina ou papel 40), em uma bancada,
utilizando para isso, cola quente ou fita durex;

Fixar sobre o papel, uma fita isolante preta, formando um trajeto reto, com o
mesmo comprimento de 2 metros;

Realizar marcacdes de posi¢cdes S1 =40 cm, S2=80cm, S3=120cm e S4 =
160 cm.

Colocar o carro programado (Robé Falcon) em movimento na trajetéria
retilinea;

Através de cronbmetros anotar os tempos gastos para o carro atingir cada
posicdo marcada,

Aferir a massa do carro;

Repetir o procedimento trés vezes, afim de minimizar os erros de contagem;
Realizar o preenchimento de uma tabela, para facilitar os calculos de Energia
e Trabalho Mecéanico;

Efetuar os célculos e responder os questionamentos do experimento.



Tabela para preenchimento de dados

Tabela: Posi¢cdes em centimetros e tempos em segundos
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POSICOES (cm)
TEMPO (s) 40 cm 80 cm 120 cm 160 cm
t1
t2
t3
t

Sugestao para calculos

Fonte: Autor

a) O aluno devera considerar a velocidade inicial do carro igual a zero;
Realizar as transformacgdes de unidades, afim de obter os resultados no

b)

c)

d)

Sistema Internacional (SI);

Visualizar a partir de qual posicdo o movimento tende a ser com velocidade

constante;

Definir a velocidade média no percurso, onde a velocidade variou;

Utilizar a equacao de Energia Cinética:

1
a. Ec =-.mv?

2

Aplicar o Teorema da Energia Cinética:

1 2 1 2
a. w=-.mv; —5.mv

2

Questionamento e Discursdes

a) O carro utilizado no experimento € programavel, cite quais os requisitos para a

b)

d)

montagem de comando do Robd Falcon!

Com a coleta de dados foi possivel visualizar onde o carro passou a nao mais

ser acelerado, expligue quais os fatores podem ter influenciado nessa

alteracao!

No ultimo trecho realizado pelo Rob6 Falcon ndo podemos aplicar o Teorema

da Energia Cinética. Explique quais os motivos!

Seria possivel aplicar o Teorema da Energia Cinética para obter, no

experimento em questao, a Forca Resultante o trecho onde a velocidade sofreu

alteracbes?
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Roteiro 02

Calculando a Poténcia do Braco Robético

Objetivos:

Medir o tempo gasto pelo Brago robdtico para o levantamento de diferentes

massas,

Calcular a Energia Potencial gravitacional, para cada massa utilizada no

experimento;

Aplicar a equacédo de poténcia, afim de quantificar e caracterizar os servos do

Braco robatico.
Materiais:

03 x Massas de cobre com valores diferentes;
Balanca analégica de precisao;

Cronémetros;

Fita métrica;

Pilhas e carregadores;

Braco Robdtico montado

Método para realizar o procedimento

a) Medir as massas disponiveis, utilizando uma balanca,;

b) Usar a trena para medir as alturas maximas atingidas pelo Braco Robotico;

c) Levantar uma massa m, até atingir a altura maxima e repetir essa acao ateé trés
vezes;

d) Outro aluno ira cronometrar o tempo gasto;

e) Anotar as informacdes para organizar tais informac6es em forma de tabela.

f) Realizar o célculo da Energia Potencial Gravitacional para cada massa do
experimento;

g) Calcular a Poténcia, utilizando os dados coletados.
a. P= %, onde Epg é Energia Potencial Gravitacional e t serd a média

dos tempos obtidos para cada massa.
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h) Converter as unidades para o Sistema Internacional (S.I)

Sugestao para anotacdes de dados

Solicitar que os alunos de cada grupo, anotem os dados em uma tabela,
transforme as unidades de medida para o Sistema Internacional de Unidades e em

seguida, realizem o célculo da Poténcia do Brago Robdtico.

Tabela: Tempos em segundo e massas em grama.

Tempo (s) Média dos | Poténcia (w)
tempos
Massa (Q) t1 t2 ts t P
mi=
mz=
ms=

Fonte: Autor

Questionamento e Discursdes

a) Quais fatores podem influenciar na diferenca, caso exista, dos tempos obtidos
para uma mesma massa, durante o levantamento feito pelo Braco Robotico?

b) Como se trata de um mesmo equipamento (Brago Rob6tico) nos procedimentos
de coleta de dados e preenchimento da tabela, discuta os resultados para a
poténcia?

c) As massas que serdo erguidas podem possuir Energia? Podem possuir
Trabalho? Faca a diferenca, caso necessario.

d) Qual a relacdo entre Trabalho da forca peso e Poténcia do Braco Robético.
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7. SUGESTAO DE ATIVIDADES PARA APLICACAO APOS APLICACAO DOS
ROTEIROS.

Na Robdtica, aprendemos a montar,
controlar e programar robés. Mas, para isso,
precisamos do auxilio de diversas pecas, gue
podem estar presentes em kits de montagem ou
serem construidas por alguém. Cada peca
possui sua prépria fimedo, elas nos ajudam a
dar forma ao robo, como também faz com que
ele se movimente e realize as atividades que
ordenamos. As pecas sdo comectadas a um
compiitador que pode ser chamado de cérebro
do robo. Exemplos de pegas podem ser rodas
parecidas as dos carres, porém menores,
sensores que seirvem para sentir o ambiente,
garras gue servem para seguirar coisas e os
motores gue fazem com que as partes do robéd se
mexan.

Oi criancas! Sou o
robo Ted. Irei
explicar para vocés
um pouco sobre a
Robética.

Questdo 01. O que é o que €?
Para eu funcionar me ligam ao cérebro do robd, mas nao sou um sensor. Funciono
com eletricidade, mas n&do sou um radio. Se quiser que alguma parte do robd se mexa,
vai precisar de mim. Quem eu sou?

a) Motor

b) Sensor

c) Garra

d) Parafuso
Questdo 02. O que é o que €?
Eu poso sentir as coisas, mas ndo sou nem mao, nem lingua, nem nariz, nem olhos e
nem ouvido. Para eu ser usado preciso me conectar ao cérebro do robd, mas ndo sou
um motor. Quando eu ndo estou em um robd, ele fica perdido e precisa que alguém
lhe diga o que esta acontecendo ao seu redor. Quem sou eu?

a) Motor

b) Sensor

c) Garra

d) Parafuso
Questao 03. Um ciclista desce uma rua inclinada, com forte vento contrario ao seu
movimento, com velocidade constante. Pode-se afirmar que:

a) sua energia cinética esta aumentando.

b) sua energia potencial gravitacional esta diminuindo

C) sua energia cinética esta diminuindo.
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d) sua energia potencial gravitacional é constante.

e) ndo ha variacdo na energia potencial gravitacional.

Questdo 04. Baseado nos conceitos apresentados durante essas oficinas de Fisica,
redija um texto, mostrando o que vocé entendeu sobre energia?

Resp.:

Série:

Turma: Turno:

Aluno(a):

Data: / /
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