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RESUMO

Esse projeto tem como objetivo proporcionar melhor entendimento para os alunos da
Etec Jorge Street que tem no seu componente curricular a area de eletrdnica que
envolve a programacao do Arduino. O kit consiste em uma maleta com diferentes
componentes eletrénicos que proporciona diversas montagens e programacdes para

que o aluno aprimore seu conhecimento desde o nivel facil até um mais complexo
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Introducéo

O KIDA (kit didatico de Arduino) trata-se de uma maleta composta por
diversos componentes eletrénicos junto de uma esteira rolante e um braco robético
com objetivo de auxiliar alunos no processo de aprendizagem de Arduino e servir
como ferramenta de apoio aos professores durante suas aulas. O KIDA além de facil
transporte conta com diferentes combinacfes de montagens e programacdes
podendo variar desde o nivel facil até o dificil. O projeto foi desenvolvido a partir da
necessidade de aprimorar as condi¢des das aulas praticas de programacao
envolvendo Arduino.

Tema e delimitacéo.

O tema escolhido foi a educacdo visando em primeiro lugar um melhor
aproveitamento do aluno que tem como objetivo aprender ou aperfeicoar
conhecimento em Arduino.

Objetivos — geral e especifico(s)

O objetivo do projeto KIDA é auxiliar na experiéncia individual de cada aluno
em relacdo ao Arduino que é uma plataforma de prototipagem eletrénica de hardware
livre e de placa Unica, além de proporcionar aos professores um método de apoio ao
gue diz respeito as aulas praticas.

Justificativa

No atual projeto, por meio de observacOes realizadas pelos integrantes do
grupo durante trés decorridos anos de formacéo técnica na instituicdo de ensino ETEC
Jorge Street foi constatado a necessidade de um diversificado meio didatico em
relacdo as aulas praticas de Arduino. Apés a analise realizada surgiu a intencao de
pensar em futuras gerac6es da mesma instituicdo que poderiam vir a ter déficit de
uma metodologia mais visual e interativa.

Metodologia

Em nosso projeto realizamos pesquisas de mercado através da internet para
melhor fundamentacéo e visibilidade da situacdo comercial de produtos parecidos ou
relacionados ao nosso na cidade de Sao Paulo. Paralelamente a isto buscamos
criticas de nosso publico alvo, professores e alunos, para confeccionar nosso projeto
com base nas informag0es apuradas.

1 - Fundamentacao Teorica

O trabalho apresentado é um estudo para a realizacao do projeto em questéo,
cujo objetivo principal € aprimorar o conhecimento de estudantes técnicos sobre o
Arduino e sua aplicabilidade.
Portanto € importante ressaltar que se trata de uma pesquisa sobre a construcéo do
projeto. E os temas a serem abordados, respectivamente dentro desta pesquisa sao:
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Arduino, programas LCD, saidas e entradas analdgicas, transistor, potencibmetros e
resistores.

1.1 ARDUINO

Em 2005, 5 pesquisadores: Massimo Banzi, David Cuartielles, Tom Igoe,
Gianluca Martino e David Mellis, criaram o Arduino com o objetivo de efetuar um
mecanismo funcional, barato e com uma programacéao simples assim sendo acessivel
tanto para estudantes quanto para programadores leigos.

Junto disso foi inventado o conceito de hardware livre que significa que qualquer um
pode modificar, aprimorar, montar e até personalizar o Arduino tudo a partir do mesmo
hardware basico.

A placa é composta por um microcontrolador Atmel, circuitos de entrada/saida
e pode ser ligado a um computador e programado via IDE (Ambiente de
Desenvolvimento Integrado) usando linguagem baseada em C/C++, apenas com
auxilio de um cabo USB.

O microcontrolador pode ser utilizado de diversas maneiras independentes,

como colocé-lo para controlar robés, automatizar processos e podendo aplica-lo como
dispositivo de medicdo ou qualquer outro projeto que sua criatividade mandar.
Para isso, ele possui diversos componentes e sensores para ser utilizado em seus
projetos. A maioria do material esta disponivel em médulos, que sédo pequenas placas
que contém tanto 0s sensores quanto 0s outros componentes auxiliares (resistores,
capacitores e leds).

Para ampliar suas funcionalidades vocé pode conectar placas ao Arduino, que
sdo chamadas de Shields, como o Arduino Ethernet Shield que encaixado no Arduino
ao mesmo tempo que permite 0 acesso a uma rede ou até mesmo a internet, deixa 0s
demais pinos disponiveis para uso, assim podendo utilizar os pinos para obter dados
de umidade ou temperatura do local e verifica-los em qualquer lugar do mundo.

Outro recurso do Arduino € a comunicacédo serial que € utilizado para fazer
comunicacao entre o Arduino e um computador, um moédulo ou até com outro Arduino.
Todo Arduino possui as portas TX (transmitter) e RX (receiver) pois sao as portas
digitais usadas para fazer a comunicacgéao serial.

Com a comunicacéo serial no Arduino é possivel estabelecer comunicagcao com
microcontrolador por meio de portas USB, dispositivos bluetooth, entre outros,
precisando apenas saber configurar e programar as portas de comunicacéo serial do
Arduino, bem como receber e visualizar os dados resultantes da comunicacéao.

Modelos de placas do Arduino.

O modelo de placa a ser utilizado dependera do projeto a ser desenvolvido e
namero necessério de portas. H&4 desde opc¢des mais comuns, como o Arduino Uno
com 6 portas analégicas e 14 digitais, até placas com grande poder de
processamento, como o Arduino Mega com microcontrolador ATmega256 e 54 portas
digitais e o Arduino Due que se baseia em um processador ARM de 32 bits e 512
Kbytes de memoria.



1.2 - PROGRAMAS NO DISPLAY LCD

Esse display LCD (16x2) possui 16 colunas e 2 linhas, com backlight (luz de
fundo) azul e letras na cor branca. Para conexao, sdo 16 pinos, dos quais usamos
12 para uma conexao basica, ja incluindo as conexdes de alimentacédo (pino 1 e 2)
backlight (15 e 16) e contraste (pino 3).

Na conexao do display com o Arduino uno, utiliza-se apenas 4 pinos de dados
sendo eles 2, 3, 4, e 5 e dois pinos de controle (pino 15 e 16). Para o ajuste de
contraste, usamos um potencidmetro de 100K porém € possivel testar com outros
valores como 50K ou 10K.

O controle desse display pode ser feito utilizando- se a biblioteca liquidCrystal ja
embutida no IDE do Arduino. No inicio do programa (linha 8) definimos os pinos que
seréo utilizados pelo display. Exemplo:

LiquidCrystal lcd(<pino RS>, <pino enable>, <pino D4>, <pino D5>, <pino D6>,
<pino D7>)

No setup, inicializa-se o display definindo o nimero de linhas e colunas com o
comando

lcd.begin(16,2)

1.3 — SAIDAS E ENTRADAS ANALOGICAS E DIGITAIS

As grandezas analdgicas sdo aquelas que, ao contrario das grandezas
digitais, podem assumir infinitos valores de amplitude dentro de uma faixa de
valores. Ja as grandezas digitais sdo aquelas que podem ser definidas por meio de
saltos entre valores bem definidos dentro de uma faixa de valores.

Uma analogia interessante que pode ser feita € a comparagédo de uma escada
com uma rampa, pois, enguanto uma rampa sobe de forma continua, assumindo
todos os valores de altura entre a base e o topo, a escada sobe em saltos, com
apenas alguns valores de altura definidos entre a base e o topo. A escada
representa, portanto, uma grandeza digital, enquanto a rampa representa uma
grandeza analdgica.
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"Grandeza analogica" "Grandeza digital”

Figura 1

Uma placa Arduino possui um conjunto de pinos destinados a lidar com este
tipo de grandeza, onde, alguns séo utilizados como entradas analdgicas, isto €,

possuem a funcéo de receber dados provenientes de grandezas analégicas,
enguanto outros possuem a funcao de produzir informacfes que simulam o
comportamento de grandezas analégicas.

Em um Arduino MEGA, as entradas anal6gicas estao localizadas do pino AO
até o pino A15. Por outro lado, os elementos que podem atuar fornecendo sinais que

simulam o comportamento de uma grandeza analdgica, sao alguns dos pinos
caracterizados como pinos de entrada/saida digital.

1.3.1 - ENTRADAS E SAIDAS DIGITAIS

Os circuitos e equipamentos elétricos ditos digitais trabalham com apenas
dois niveis de tenséo definidos. No caso do Arduino MEGA, estes sao:

*Um nivel |6gico alto, correspondente a 5V.
*Um nivel l6gico baixo, z correspondente a 0V.

No Arduino MEGA, as entradas e saidas digitais estdo localizadas desde pino
0 até o pino 53. Note que, estes pinos devem ser configurados previamente para que
atuem como entradas ou saidas.
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1.3.2 - CARACTERISTICAS DE UMA ENTRADA DIGITAL

Quando configuramos um pino como entrada digital ele apresentara uma
caracteristica chamada alta impedancia. Isso significa que uma pequena corrente
consegue fazer com que seu estado mude.

Caso um determinado pino seja configurado como entrada digital, mas nao
esteja conectado a nada, seu estado podera ser alterado aleatoriamente em virtude

de ruidos elétricos do ambiente. Para evitar esse problema utiliza-se um resistor de
pull up ou pull down, cuja funcéo é fazer com que a tenséo na entrada em questéo
esteja bem definida quando a mesma néo estiver conectada a nada.

1.3.3 - CARACTERISTICAS DE UMA SAIDA DIGITAL

Os pinos podem fornecer 0 ou 5 V fazendo com que eles drenem ou fornecam
corrente. O valor maximo dessa corrente em geral é de 30mA.

1.3.4 - ENTRADAS ANALOGICAS

Um Arduino MEGA possui um conjunto de pinos destinados a serem
utilizados como entradas analdgicas.

Como no Arduino MEGA tudo é processado de forma digital, € necessario
converter as grandezas analdgicas em digitais. Para realizar esta tarefa existem
conversores ja embutidos na placa.

A resolucao de um conversor indica o0 nimero de valores discretos (degraus)
gue o mesmo pode produzir. Quanto mais intervalos existirem, mais perto estara um
sinal digital de um sinal analégico.

1.3.5 - CARACTERISTICAS DE UMA ENTRADA ANALOGICA

Os conversores analdgico-digital do Arduino MEGA possuem uma resolucéo
de 10 bits e o intervalo de tenséo é de 0 a 5V, além de possuirem 16 pinos para
entradas analbgicas e possuir um pino reset.
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1.3.6 - SAIDAS ANALOGICAS

O Arduino MEGA conta também com pinos que podem ser usados para
simularem saidas analdgicas através do PWM, que por sua vez, € uma técnica para
obter resultados anal6gicos por meios digitais.

Figura 2

Este recurso consiste na geracédo de uma onda quadrada, na qual, controla-se
a porcentagem do tempo em que a onda permanece em nivel légico alto. Esta
porcentagem é chamada de Duty Cycle e sua alteracdo provoca mudanca no valor

meédio da onda, indo desde 0V (0% de Duty Cycle) a 5V (100% de Duty Cycle) no
caso do Arduino UNO.

O Duty Cycle é a razéo entre o tempo em que o sinal permanece na tensao
maxima (5V no Arduino UNO) e o tempo total de oscilacéo.

1.4 —POTENCIOMETRO

Potencidmetros e trimpots sao resistores variaveis e ajustaveis, portanto, séo
bastante utilizados para realizar o controle analégico de algumas funcionalidades de
aparelhos eletrénicos, como por exemplo, o volume de um aparelho de som.

Geralmente, estes dispositivos possuem trés pernas, de modo que, duas destas
sao ligadas as extremidades de um material resistivo resisténcia (A e B), que por sua

vez, sao ligadas em dois potenciais distintos, enquanto a terceira, € conectada a um
cursor que se movimenta ao longo do material citado. Este deslocamento faz com

gue seja possivel obtermos diferentes niveis de tensdo, obviamente, entre os valores
de potenciais.
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1.5 - TRANSISTOR DIVISAO DE TENSAO

Um circuito divisor de tenséo é justamente aquele em que podemos extrair
apenas uma fracdo da tenséo aplicada nos terminais do mesmo.

Quando temos duas resisténcias sdo associadas em série e 0 conjunto € sujeito
a uma diferenca de potencial, ambas serdo percorridas pela mesma corrente.

Onde a corrente é o resultado da razéo entre a tensao pela soma dos valores
das resisténcias.

Quando estamos utilizando um potencidmetro, estamos recorrendo ao
conceito de divisor de tenséo para obter diferentes valores de tensdo em virtude da
rotacdo do mesmo, de modo que, com a tenséo total e a resisténcia total fixas, o

divisor de tensao vai variar com a resisténcia entre A0 e GND.

1.6 - RESISTORES

Resistores sao dispositivos que compdem circuitos elétricos diversos, a sua
finalidade basica é a conversao de energia elétrica em energia térmica. Outra funcéo
dos resistores € a possibilidade de alterar a diferenca de potencial em determinada
parte do circuito, isso ocorre por conta da diminuicéo da corrente elétrica devido a
presenca do equipamento.

Figura 3 Figura 4

Para melhor garantia de entendimento sobre os valores de resistores usados
nos projetos foram utilizados aplicativo online para a distincao de valores dos
resistores.
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2 — Planejamento do Projeto

DIAGRAMA EM BLOCOS - KIDA

SENSORES N
*| INFRAVERMELHOS ESTEIRA
|  2ESTADOS
FONTE 12V (— _..| CHAVES l_...| 3 ESTADOS |

lee| PUSH BOTTON
s YERMELHOS
— -

ARDUIND COMPONENTES ,-_.I LEDS l_
1-1 RGE
POTENCIOMETRO

BUZZER |

ASPLAY (L)

FONTE 5V — —n-| QUTROS

BRACO ROBOTICO

Figura 5
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PROGRAMACAO DO ALIMENTADOR DE PECA E DA ESTEIRA

1 const int botdc = Z, start = B, stop = 10, =s3teira

void setup()

{

b pinMode (bot8c, INPUT);

T pinMode (start, INPUT);

: pinMode (stop, INPUT);

C pinMode (esteira, OUTPUT);

11 digitalWrite (botdo, LOW) ;

12 digitalWrite (esteira, LOW);

15 woid loop()

16| {

17 whil&[d;qita;ﬂead[bntﬁ:}==LDﬁ]{H

C while (digitalRead (start)==LOW) {}

digitalWrite (esteira, HIGH) ;

while (digitalRead (stop)==LOW) {}

digitalWrite (esteira, LOW);

o

while (digitalRead (stop)==HIGH) {}

fa—

Figura 6
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Parte Logica:

FLUXOGRAMA DO ALIMENTADOR DE PECA E DA ESTEIRA

ESTEIRA=0

»ld
L]
Y

APERTAR
BOTAO

Sf

AGUARDAR
S1

N

ESTEIRA=1

A

AGUARDAR
S2

ESTEIRA=0
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Parte Mecéanica:

o Desenho

Figura 7
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ARDUINO MEGA 2560

Figura 8

Placa de microcontrolador baseada na ATmega2560. Possui 54 pinos de
entrada/saida digitais, 16 entradas analogicas, 4 UARTSs (porta seriais de hardware),
oscilador de cristal 16MHz, conexado USB(usado para comunicacao), entrada de
alimentacéo, conexao ICSP (In-Circuit Serial Programming: protocolo de
comunicacao), um botdo de reset, compatibilidade com Shields do Arduino Uno e o
dobro da memodria do antigo Mega.

O arduino Mega 2560 opera com 5V de alimentacéo feita por conexdo USB
ou fonte externa, 6V a 20V de entrada porém a sua recomendacéo é de 7V a 12V,
40mA continua por pino 1/0, 50mA continua para o pino 3.3V, memoria Flash 256KB
dos quais 4KB é usado para bootloader, SRAM 8KB, EEPROM 4KB e velocidade de
clock 16MHz.

Os pinos digitais de entrada e saida podem ser usados com as func¢bes
pinMode(), digitalWrite(), digitalRead(). Alguns pinos possuem funcdes especificas:

Serial: 0 (RX) and 1 (TX); Serial 1: 19 (RX) and 18 (TX); Serial 2: 17 (RX) and 16
(TX); Serial 3: 15 (RX) and 14 (TX). Usados para receber (RX) e transmitir (TX)
dados seriais TTL. Pinos 0 e 1 sdo também conectados aos pinos
correspondentes do chip serial FTDI USB-to-TTL.
. Interruptores externos: 2 (interruptor 0), 3 (interruptor 1), 18 (interruptor 5), 19
(interruptor 4), 20 (interruptor 3), and 21 (interruptor 2). Estes pinos podem ser
configurados para disparar uma interrup¢céo por um valor baixo, um limite diminuindo
ou subindo, ou uma mudanga em um valor. Para mais dealhes veja a
fungéo attachinterrupt().
. PWM: 0 a 13. Fornecem saida anal6gica PWM de 8-bits com a
fungdo analogWrite().
. SPI: 50 (MISO), 51 (MOSI), 52 (SCK), 53 (SS). Estes pinos dao suporte a
comunicacdo SPI que, embora suportada pelo hardware, ainda ndo esta incluida na
linguagem Arduino.
. LED: 13. Ha um LED connectado ao pino digital 13. Quando o pino esta em
HIGH o led se acende.
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. I°C: 20 (SDA) and 21 (SCL). Fornecem suporte a comunicacéo 1°C (TWI)
usando a bibliotecaWire(documentacéo no site do Wiring). Note que estes pinos nao
estdo na mesma posi¢do que os pinos I1°C pins no Duemilanove ou no Diecimila.

ARRUELA

Figura 9

Formadas de aco ou latdo, a funcdo de uma arruela é distribuir igualmente a
forca de aperto uma porca/parafuso e o objeto.
Sua estrutura pode variar entre uma forma cilindrica ou prismatica, mas todas
possuem um furo roscado no meio 0 que permite 0 encaixe entre arruela e parafuso.
A arruela lisa ndo so6 distribui igualmente o peso, mas
também melhora a caracteristica do conjunto entre arruela e
parafuso e por ndo possuirem elementos de trava sao

usadas em maquinas que sofrem pequenas vibracoes. ‘

CANTONEIRA
Figura 10
- s > Y
. |
X |
- | ' x
i b Sz
Figura 11
Cantoneira € um objeto, flexivel, de resisténcianm _. bas em
- ~ Figura 12 o
sua composic¢ao que formam um angulo de 90 graus. H 'gacao
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por contato e atrito (utilizada com maior frequéncia pois libera maior quantidade de
tenséo da estrutura), cada uma com seu tamanho adequado de parafuso.

Em sua utilizacdo, o aco da cantoneira necessita ser mais resistente do que a
estrutura em que serd aplicada, como por exemplo: se a estrutura possui 200Mpa, a
cantoneira precisa ter 250Mpa para que exerca sua funcdo com um desempenho
adequado.

CHAPA DE ACRILICO

Figura 13

Chapa feita de um material rigido, transparente e sem cor.

O acrilico € um material muito popular devido a sua facilidade no manuseio,
pois além de poder ser remodelado apds atingir uma certa temperatura, possui alta
resisténcia sem perder sua caracteristica leve assimilando-se assim com o vidro.

Este material possui uma densidade de 1.199g por centimetro cubico, com
ponto de fuséo variando de 130 a 140 graus Celsius. Com uma densidade baixa, 0
acrilico se torna mais resistente a impactos e ndo gera estilhacos quando quebrado.

CORREIA LISA

Figura 14
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As correias sao elementos feitas de um material flexivel, usadas com a
finalidade de transmitir forca e movimento de uma polia/engrenagem ou para
transporte de carga.

As correias s&o usadas com o objetivo de transmitir forga, trabalhando com
grandes unidades de forca e rotacéo ja que apenas um lado entra em contato com a

polia, gerando menores atritos e maiores ruidos e consequentemente mais carga
nos mancais.

MANTA DE BORRACHA

Figura 15
Usadas para revestimento de superficies lisas, a manta de borracha tem um

formato de cobertor e a borracha usada em sua composigéo tem ligacéo direta com

suas caracteristicas.

Quando usadas para isolamento elétrico, a espessura da manta tem
influéncia com a voltagem suportada.

PARAFUSO

Figura 16

Usados para fixar uma peca a outra, os parafusos sao feitos de metais,

caracteristica que os permite suster pecas de tamanhos variados a uma certa
estrutura.
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Este objeto dispde de uma forma larga e pontas arredondadas ou achatadas,
com o formato de sua cabeca pode variando entre hexagonais, quadrados ou
arredondados.

SENSOR INFRAVERMELHO
Figura 17

)

Os sensores tem seu funcionamento em fungéo a alteragédo de grandezas
fisicas emitindo sinais elétricos. J4 o sensor infravermelho detecta radiacao
infravermelha, podendo medir o calor de um objeto e movimentacéo.

Num sensor infravermelho a radiacéo entra na parte frontal do dispositivo e
atinge o sensor a maioria dos detectores de movimento s&o equipados com um tipo
especial de lente, chamada de lente de Fresnel, sobre a face do sensor. Um
conjunto dessas lentes sobre um detector de movimento pode focar a luz de muitas
direcBes, dando ao sensor uma visdo de toda a area. Alguns detectores de
movimento sdo equipados com pequenos espelhos parabdlicos que servem para o
mesmo propasito.

SERVO MOTORES

o

Figura 18
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Os servos motores recebem sinal de controle, verificam a posicéo atual,
atuam no sistema indo para a posicao desejada. Seus eixos possuem liberdade de
180 graus, mas séo precisos em relacao a posicao e é dividido em 3 componentes
bésicos: sistema atuador, sensor e circuito controle.

Sistema Atuador é constituido por um motor elétrico, na maioria dos casos
com motores de corrente continua, mas pode também ser encontrado de corrente
alternada.

Sensor normalmente € um potencidémetro acoplado ao eixo do servo, pois
com o valor de sua resisténcia elétrica determinaremos a posi¢cao angular do eixo.

Circuito de Controle - O circuito de controle é formado por componentes
eletrbnicos discretos ou circuitos integrados e geralmente € composto por um
oscilador e um controlador que recebe um sinal do sensor (posi¢ao do eixo) e o sin
de controle e aciona 0 motor no sentido necessario para posicionar o eixo na
posicéo desejada.

Servos possuem trés fios de interface, dois para alimentacdo e um para o
sinal de controle. O sinal de controle utiliza a modulacao por largura de pulso que
possui trés caracteristicas basicas: Largura minima, largura maxima e taxa de
repeticéo.

TARUGO

Os tarugos de aluminio sao
hastes do metal com forma
cilindrica, comprimento e didmetro
diferentes (4”7, 57, 6", 77, 8”, 9”7, 10”)
gue podem, inclusive, podendo
personalizados e usinados de
acordo com cada necessidade

Figura 19

al
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TABELA DE CUSTOS

MATERIAL T IPRECO UNITARIO | QTE. COMPRADA  |CUSTOS |QTE. USADA |
R$
153,0
MALETA R$ 153,00 1 0 1
ARDUINO MEGA R$ 50,00 1 R$ 50,00 1
SERVO MOTOR R$ 10,00 7 R$ 70,00 6
KIT BRACO ROBOTICO R$ 40,00 1 R$ 40,00 1
SENSORES INFRAVERMELHOS R$ 12,00 3 R$ 36,00 2
ARDUINO UNO R$ 27,00 1 R$ 27,00 1
BARRA ROSCADA R$ 4,00 im R$ 4,00 30cm
CABOS R$ 0,50 40m R$ 20,00 28m
CANTONEIRA R$ 15,00 6m R$ 30,00 2,5m
DOBRADICAS R$ 2,00 4 R$ 8,00 2
PARAFUSOS, PORCAS E ARRUELAS R$ 4,00 9 pct R$ 36,00 9 pct
R$
) 180,0
ACRILICO R$ 180,00 4 chapas (80x60cm) 0 4 chapas
PROTOBOARD R$ 30,00 1 R$ 30,00 1
SUPORTE SENSORES R$ 1,00 6 R$ 6,00 4
LED VERMELHO R$ 0,20 8 R$ 1,60 5
LED RG R$ 0,80 3 R$ 2,40 3
POTENCIOMETRO R$ 1,30 5 R$ 6,50 4
BUZZER R$ 1,60 2 R$ 3,20 2
PUSH BOTTON R$ 0,20 8 R$ 1,60 5
CHAVES 3 ESTADOS R$ 2,50 3 R$ 7,50 2
CHAVES 2 ESTADOS R$ 2,10 1 R$ 2,10 1
JUMPERS R$ 0,25 40 R$ 10,00 X
TERMO RETRATIL 2mm R$ 2,00 im R$ 2,00 im
TERMO RETRATIL 9mm R$ 4,00 im R$ 4,00 im
TRANSISTOR R$ 0,40 10 R$ 4,00 5
DISPLAY R$ 16,00 2 R$ 32,00 1
PLACA DE COBRE R$ 15,00 1 R$ 15,00 1
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3 — Desenvolvimento do Projeto

- Do més de marco ao comeco do més de agosto efetuamos a escolha do projeto,
pensamos em diversas ideias para serem realizadas, mas haviam muitos obstaculos

em sua maioria, por fim decidimos propor o KIDA e foi a ideia acatada.
- Em agosto, fizemos o planejamento do projeto para que pudéssemos realiza-lo com
o minimo de atraso e com total éxito, além disso dividimos as tarefas de producdo em

dois grupos.

- Em setembro o projeto comecgou a ser colocado em pratica, neste més foi se feito:

Figura 20
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Compra dos materiais: sensores de obstaculo, servos motores e maleta de aluminio.

Figura 21

Figura 22
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Corte de materiais na rede de laboratdérios publicos FAB LAB.

Figura 23

Figura 25

Figura 24
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Montagem da programacéo do Arduino e teste da mesma.

Figura 26

Figura 27
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Teste da programacao com bra¢o Robdtico.

D it

Figura 28

Erros foram encontrados na programacao.

Erros foram encontrados nas medidas das pecas desenhadas.
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- Em outubro o projeto estava em andamento e neste més executamos:

Compra do Arduino Mega.

Figura 29

A monografia comecou a ser executada na biblioteca da instituicdo Etec Jorge Street

onde se tem alguns computadores para utilizarmos.
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- Em novembro o projeto estava em sua reta final e neste més executamos:

Envelopamento da chapa de acrilico.

Figura 31

A execucgdo da apresentacédo de slides para a banca.

Figura 32
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Criacéo do banner.

Figura 33

4 — Resultados Obtidos

Apés o brainstorm, o projeto comegou a ser desenvolvido pela compra da
maleta, de servo motores e usinagem do rolete da esteira. Em seguida foi elaborado
através do Inventor, um programa de desenhos técnicos, o alimentador, a esteira e a
base.

Apbés a conclusdao das etapas anteriores, houve a aparicdo de alguns
empecilhos na producéo do projeto como: encaixe da base na maleta, problemas na
dimensdo de componentes eletrénicos, na compra do material e no alimentador que
nao conseguia realizar sua funcéo de forma adequada.

Para solucionar tais contratempos e permitir que a producdo do projeto
prosseguisse, foi necessario o uso de ferramentas precisas como o paquimetro, para
0s problemas de medidas, uso do corte a laser, uma pesquisa seleta de lugares
acessiveis para a compra dos materiais e colocar um servo motor ao lado do

alimentador, para que assim sua fungdo pudesse ser realizada com éxito.
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Com a elucidacdo dos problemas, o projeto teve seu desenvolvimento
concluido. Para que ele possa cumprir com seu proposito, o kit deve ser alimentado
através de uma fonte de 12V e ao ativar a chave geral, um LED vermelho ira acender.
Para colocar os componentes, interligados por uma placa de prototipagem com ilhas
de cobre, em funcionamento, primeiro se deve faze a elaboracdo de um programa
Arduino no computador e através de uma compilagdo entrara em comunicagdo com a
maleta, que tem em sua composi¢cdo um alimentador (alimentar a esteira com pecas
e armazenar as mesmas que ja estiverem prontas), uma esteira ( simulacao de linha
de producao), um braco roboético (4 servos motores, 4 graus de liberdade e operado
por potencibmetro ou programacgado Arduino), um display ( lcd 16X2) e para que o
operador possa desenvolver sua prépria programacdo estda a disposi¢cdo chaves,
pushbottom, buzzer e LEDS.

Evidencia-se, portanto, que com essas caracteristicas possui uma facil
locomocéo, diversidades em componentes e um preco acessivel, tornando-o pratico

e efetivo.

Figura 34 Figura 35
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Figura 36
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Conclusao

Ao longo da execucao do projeto o grupo teve que solucionar certos problemas
gue apareceram. Problemas tanto na parte técnica quanto na relacéo entre os préprios
integrantes.

Na parte técnica um dos principais problemas foi na confeccao das pecas com
corte a laser, pois necessitavamos do acesso a rede de laboratorios publicos FAB LAB
e essa rede é muito requisitada, jA que os alunos do Instituto Maua de Tecnologia
também utilizam os laboratorios, além disso tivemos alguns imprevistos com o
desenho técnico para assim fazermos a manipulacdo do equipamento que
necessitavamos utilizar.

Na relacdo entre os integrantes tiveram momentos de falta de comunicacgao
entre o grupo, acarretando alguns erros no desenvolvimento da monografia. Também
existiram momentos em que integrantes do grupo quiseram fazer mais que sua funcao
e membros que na hora de se reunir tiveram contratempos e ndo puderam estar
presentes em momentos importantes. Apesar de tudo o grupo acabou se entendendo
e comecou a trabalhar como uma equipe e foi neste momento em que o projeto tomou
uma direcdo definitiva e foi possivel finaliza-lo, ficando de licdo para todos os membros
a importancia do trabalho em equipe.

O KIDA nos ensinou a pensar no proximo pois vimos a necessidade de novos
meios didaticos para aperfeicoar o aprendizado de novas geracoes, além de servir
como método de apoio nas aulas para os professores. Nos ensinou também a
colocarmos em prética as teorias ensinadas em sala de aula durante os trés anos
estudados na instituicdo de ensino Etec Jorge Street, como nas partes de
programacao, instalacdes elétricas e desenho técnico.
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Apéndice A

Cronograma mensal
Atividades |~ marf19 |~ abr/19 |~ maif19 - jun/19 |~ jul/19 |- ago/19| - set/19 |~ out/19 - |nov/19/ -

Apresentagio

Entrega do trabalho

Tabela hora/homem

|Prego por hora |Horas trabalhadas |Saldrie |

Elen Camilli de Oliveira Soares RS5,00 120 RS600,00
Felipe Junio d= Melo RSS5,00 120 600
Helder Narciso RS5,00 120 600
lulia Galhardi Cergqueira RS5,00 120 600
Leonardo Laforé de Souza RSS,00 120 600
Livian Bella Lima RS5,00 120 600
Tereza Beatriz de Matos Torres RS5,00 120 a00
Victor Makarewicks RS5,00 120 600
Valor total dos salérios R54.800,00
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