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Resumo: Os equipamentos de locomocdo, atualmente,
estdo em processo de automatizacdo e existem varios
modelos autonomos. Grandes empresas de tecnologia,
como por exemplo, o Google, estdo investindo neste
processo. Neste contexto, o objetivo deste projeto é
programar e construir um robd que se locomove e
desvia de objetos. Para tal, foi montado uma base
rob6tica com um sensor ultrasonico hc-sr04, um
Arduino Uno, um Shield Motor L293D Driver Ponte
H, um Micro servo Motor, uma Mini protoboard e uma
Bateria 9v. Além disso, foi elaborada um cdédigo de
programacédo em linguagem C, compilado e transferido
para arduino, via cabo usb (porta serial), na interface
IDE Arduino. Contudo, o protétipo obteve o0s
resultados  esperados, isto &,  locomoveu-se
identificando e desviando dos objetos.

Palavras-chave: Arduino; servo motor; Ponte H
L293D; sensor ultrassdnico hc-sr04.
1. Introducéo

O presente trabalho € sobre o

desenvolvimento de um robd detector de
obstaculos, mais precisamente 0 projeto visa
um aprendizado de programacao e pratica.

O objetivo deste projeto é desenvolver
uma programagdo no programa arduino, que
efetue a funcdo de deteccdo de obstaculos
atraveés de um sensor ultrassonico fixado em
um chassi de rob6. A mesma se encontra
organizado em topicos, em que neles estdo
explicando como fomos desenvolvendo o
projeto.

A metodologia pela qual utilizamos
foram livros, pesquisa em diversas bases
dados, e o auxilio em todo o projeto do
professor.

2. Desenvolvimento do Projeto
Ao iniciar o projeto, foram feitas

diversas pesquisas sobre o assunto, em livros
como: ARDUINO BASICO, McRoberts
Michael, 2010, onde utilizamos, o Capitulo 4,
Sonorizadores e sensores simples, e Capitulo
5, Controlando um motor CC.

Realizou-se pesquisa em diferentes base
de dados, onde descobriu-se modelos de robds
ja construidos, e com isso nos possibilitou ter
um panorama do que foi realizado.

O objetivo deste trabalho é desenvolver
uma programagdo no arduino capaz de
executar uma funcdo de deteccdo de
obstaculos e ao mesmo tempo estar em
movimento, e com esse pensamento fizemos
alguns testes com algumas programacdes. No
final chegamos na programacdo mais
adequada, que por sua vez conseguiu realizar
essa funcéo.

Mesmo com todos o0 componentes
necessarios para realizar o  projeto,
encontramos  problemas mecanicos nos
motores DC, e apds testes vimos que a
bateria, ndo estava adequada ou sua tenséo
ndo era o suficiente para alimentar o projeto
em si. Os componentes necessarios foram:
Chassi de robd com dois motores DC de 6v,
Arduino Uno, Shield Motor L293D Driver
Ponte H, Sensor ultrassonico HC-SRO04,
Micro servo Motor, Mini protoboard, Bateria
Ov.

Cada codigo de programacdo em C tem
sua respectiva funcdo, que mais tarde, é
compilado e executado pela plataforma
Arduino. Abaixo é possivel conferir as figuras
contendo a programagdo em linguagem C
com as respectivas fungdes, separadas, da
figurala 17.

As figuras 18, 19 e 20 faz referéncia a
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parte fisica construida no projeto. Nela é
possivel ver Chassi de robé com dois motores
DC de 6v, Arduino Uno, Shield Motor L293D
Driver Ponte H, Sensor ultrassonico HC-
SR04, Micro servo Motor, Mini protoboard,
Bateria 9v. Em seguida, na figura 1, temos o
diagrama elétrico do projeto, onde temos as
conexdes dos diferentes dispositivos do
projeto.

Figura 1: Primeira parte da Programagao.
Funcdo: Inclusdo de bibliotecas;

AutonormoSR_versao_1 01 Arduino 18,3
Arquivo Editar Sketch Ferramentas Ajuda

AutonomoSR_versao_1_0

/7 inclusdo de bibliotecas.
#include <Servo.h» /4 inclui biblioteca de manipulagdo de servos motores.
#include <AFMotor.h>  // inclui hiblioteca de manipulagéio de motores DCa.

Fonte: do Autor, 2018.

Figura 2: Definindo 0s pinos;

//Definindo 03 pinos

#define trigPin A0 //Pino TRIG do sensor no pino analdgico &0

#define echoPin Al //Pino ECHO do sensor no pino analdgico il

#define BUZZER A2 // Define o pino do buzzer (Som) no pino ANALOGICO A0
F D(Motor motorl(l); /f Define o wotorl ligado ao M1

F D(Motor motor2(2); /f Define o wotor ligado an M2

int TempoGirar = l;//esse é o tewpo para o robd girar em 45° com uma bateria de 9w,

int distancialbstaculo = 30; //distdncia para o robd parar e recalcular o melhor caminho

int welocidadeMotores = 80; // velocidade que of motores funcionarfo na bateria v, Para a bate
Servo servo_ultra_sonico; // nomeands o servo motor

Jivaridveis para o sensor ultrassonico

long duracan;

long distancia_cw=0;

int minimmPRange=5; //tempo de resposta do sensor

int naximmPange=200;

Fonte: do Autor, 2018.

Figura 3: Executado na inicializacéo do
Arduino;

/i executado na inicializagdo do Arduino

void setup(){
Serial.begin(9600); // inicializa a commicago serial para mostrar dades
servo_ultra sonico.attach(l0); // Define o mini servo motor ligado no pino digi
pintode {trighin, OUTPUT); f/define o pino TRIG cowo saids
pinMode (echoPin, INFUT): //define o pino ECHO cowo entrada
pinMode (BUZZER, OUTEUT);  // Define o pino do buzzer como saida
wotorl.zetipeed (velocidadeatores) ; /¢ Define a velocidade para os wotores. .
uotorl. setipecdvelocidadeNatores) ; //Uzau0g uma bateria de 9v 450nih, cow e
servo_ultra sonico.write(80); /0 servo do sensor 3e inicia & 90 graus (weio)
rotacao_Patads; //inica con o motores parades

Fonte: do Autor, 2018.

3° SIMPROIN. IFPR, Paranavai-PR, 2018.

Figura 4: Funcéo principal do Arduino;

#F Fungdo principal do Arduino
void loop ()
penzar(); /finicia a funclo pensar

Fonte: do Autor, 2018.

Figura 5: Funcao para chamar outras funcdes
e definir o que o robo farg;

/¢ Pungdo para chamar outras fungles e definir o wque o robd fard
void pensar(){
repozicionalervodonar(); //Coloca o servo para olhar a frente
int distancia = lerSomar(); // Ler o sensor de distancia
Serial.print("distancia ew cm: ");
Serial.printin({distancia); // Exibe no ser|ial nonitor
if [distancia » distamciaObstaculo) { // Se a disténcia for waior oque 20 cw
rotacao_Frente(); //robd anda para frente
telsef
rotacan Parado(); //para o robd
posicionaCarroelhorCaminha(); //calcula o melhor caminho
pensar();
'
}

Fonte: do Autor, 2018.

Figura 6: Funcéo para ler e calcular a
distancia do sensor ultrassénico;

/# Pungéo para ler e calenlar s distineia do sensor ultrassfndico

int lerSonar(){

digitalirite(trighin, LOW);: //mdo envia aom

delaylicrozeconds [2);

digitallirice (trighin,HIGH); //envia son

delayllicrozeconds (10);

digitalirice(crighin,L0W); //néo envia o aom € e3pera o retorno do 2om enviado
duracan = pulseln(echoPin HIGH); //Captura a duracdo ew teupo do retorno do sow,
distancia cm = duracao/56; //Calouls a disténcia

delav(30);

return distancia cw; /1 Retorna a distineia

Fonte: do Autor, 2018.

Figura 7: Funcdo para calcular a distancia do
centro;
// Fungéo para calcular a disténcia do centro

int calcularDistanciaCentrof)
servo_ultra sonico.write (30);

delayi(20);

int leituraboSonar = lerSonar(); // Ler sensor de disténcia
delay(500);

leituraboSonar = lerSonar():

delay(500) ;

Serial.print({"Distancia do Centro: "); // Exibe no serial
Serial.printlnileituraboSonar) ;
return leituraloSonar; // Retorna a disténcia

Fonte: do Autor, 2018.
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Figura 8: Funcéo para calcular a distancia da
direita;

/4 Fungdo para calcular a distédncis da direita
int calcularDistancialDireital){
gerwvo_ultra_sonico.write(d):
delay(200) ;

int leiturablofonar = lerSonar():

delay (5007 ;2

leituraboSonar = lerfonar();

delay (500)

Serial.print("Distancia da Direita: "):
Serial.println{leituraboSonar]

return leituraboSonar;

Fonte: do Autor, 2018.

Figura 9: Funcéo para calcular a distancia da
esquerda;

/¢ Fungdo para calcular a disténcia da esquerda
int calcularDistanciaEsoquerdal)
servo_ultra sonico.write(180);

delay(200);

int leiturabofonar = lerSonar(); |
delay (5000 :

leituraboSonar = lerSonar();
delay(500);

Serial.print("Distancia Eaquerda: ™):
Serial.println(leituraboionar):
return leituraDaSonar;

Fonte: do Autor, 2018.

Figura 10: Funcdo para captar as distancias
lidas e calcular a melhor distancia;

i Fung&o para captar as disténcias lidas e calcular a welhor distancia. Acesser Sev

char caleulaMelhorDistanciaf){

int esquerda = calcularDistanciafscuerdal);
int centro = calcularDistanciaCentrof);

int direita = caleularDistanciaDireita();
reposicionadervoionar();

int waiorDistancia = 0;

chat welhorDistancia = '0';

if (centro > direita &g centro » esquerda)!
melhorDistancia = 'c';
maiorbistancia = centro;

jelse

if (direita > centro && direita > esquerda){
welhorDistancia = 'd';
maiorbistancia = direita;

lelse

if [esquerda > centro se esquerda > direirta)
nelhorDistancia = 'e';
naiorbistancia = esquerda;

}

if (uwaiorDistancia <= distanciaObstaculo) ! //distancia limite para parar o robd
rotacan _Re():
posicionaCarroMelhorCawinho();

}
reposicionaiervoionar();
return nelhorDistancia;
!
Fonte: do Autor, 2018.
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Figura 11: Funcéo para colocar o carrinho na
melhor distancia, isto é, gira-lo para a melhor
distancia;

/4 Tungn para colocar o carvinho na welhor distdneis, isto é, gird-lo para a welhor discéncia
void posicionaCarroMelborCaminho) |
char melhorDist = caloulafelhorDistancial);
Serial.print|"welhor Distancia ew cw: "),
Serial.printlnjuelhorlist);
if (welhorDist == 'o'){
penzari);
Yelge if (melhorDist == 'd")
rotacan Direitaf);
Velse if jmelhorDist == 'e'}{
rotacan Eaquerdaf);
Jelae{
rotacao Rel)
}
reposicionafervodonar|);

)
Fonte: do Autor, 2018.

Figura 12: Fungdo para deixar o sensor "olho"

do rob6 no centro;

// Funglo para deixar o sensor "olho” do robd no centro
void reposicionalervodonar()!

gervo ultra sonico.write(80);

delayia00);

}
Fonte: do Autor, 2018.

Figura 13: Funcéo para fazer o carro parar;

/4 Tuncdo para fazer o carro parar

wold rotacao_Paradof)

{
Serial.printlni™ Motor: Parar ™);
motorl.run(RELEASE): // Motor para
motord, run(RELELSE) »

b

Fonte: do Autor, 2018.

Figura 14: Funcdo para fazer o rob0 andar
para frente;

#/ Fungfo para fazer o robd andar para frente
woid rotacao_Frente()

i

Serial.println{"Motor: Frente ");
motorl, run (FORWMARD) » /¢ Roda wali para frente
motorZ. run (FORWARD ) 2

delayi50) ;

'

Fonte: do Autor, 2018.
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Figura 15: Funcéo que faz o rob6 andar para Figura 18: Vista Lateral do prot6tipo
tras e emite som quando ele da ré; , L

44 Pngdo wque faz o robd andar para trds e emite son dquando ele d& ré

woid rotacao Re()

i

Serial.println{"Motor: ré "j;:

for {int i=0; 1 <= 3; i++){
digitalWrite (BUZZER, HIGH); // Liga o soml
delay(l00);
wotorl, run (BACKWARD ) ; /4 Boda val para tras
notord, run(BACKITARD) ; /¢ Boda vai para tras
delav(100);
digitalllrite (BUZZER, LOW); /7 Desliga o som
delay(l00);

}

rotacac_Parado();

}
Fonte: do Autor, 2018.

Figura 16: Funcdo que faz o robd virar a ¢
direita; Fonte: do Autor, 2018.

A4 Fungdo que faz o robd virar 4 direita
woid rotacao_Direitaf)
{
digitalWrite (BUZZER, HIGH); ¢/ Liga o =
delay(100);
wotorl. run (BEACKIWARD) ; /40 robd da um
wotorZ. rurn (BACKIARD) 2
delay(50);
digitallrite (BUZZER, LOW); // Desliga o
delay(100);
Serial.println(™ Para a direita ");:
motorl.run (FORWARD) @ /4 Roda wai para £
motorZ. run (BACKWARD) ; /¢ Foda wal para
delay (TenpoGirar) ;
}

' Fonte: do Autor, 2018.

Figura 17: Funcéo que faz o rob0 virar a
esquerda;

f/ Funcdo que faz o robd wirar & escquerda
woid rotacao_Esquerdai) = =

i .

digitalWrite (BUZZER, HIGH); // Liga o som Fonte' dO AUtor' 2018
delay(100);

wotorl. runBACKTARD) ; 44 44 0 robd d4 uma ré para ndo colidir ao girar
wotor2. run (BACKIARD ) ;

delay(50);

digitalllrite (BUZZER, L0W); // Desliga o som

delay(100)

Serial.println(™ Para a esquerda ");

wotorl.run(BACEWARD) // Roda wal para trds

notora. run{FORWARD) ; // Roda wai para frente

delay{TempoGirar) ;

Figura 20: Vista Superior do protétipo

Fonte: do Autor, 2018.

Fonte: do Autor, 2018.
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Figura 21: Diagrama do sistema de controle
do prototipo;

Fonte: Retirado de LEONARDO
CAMPBELL, 2018.

3. Concluséao

Neste projeto aborddmos a realizacao
de um rob6 detector de obstaculos por meio
de um sensor ultrassénico e concluimos que,
foi possivel apesar das dificuldades
encontradas, desenvolver o protétipo, e com
isso, aprender um pouco mais sobre
programagcéo.

Todos o0s objetivos que tinhamos
propostos foram cumpridos, 0 que nos ajuda a
progredir, principalmente no que se refere ao
que foi agregado ao nosso conhecimento, pois
nos aprofundamos em algo um pouco mais
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complexo, permitindo compreender melhor a
parte de programacdo e execucdo de um
projeto.
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