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FEIRA DE CIENCIAS

Caros Entusiastas de tecnologia, o Clube da Me-
catrénica Jovem langa mais uma edigdo onde nos-
sos colaboradores se empenharam e se divertiram
muito elaborando seus “Assistentes de Live”. Tudo

comegou em uma Live que o Renato Paiotti deixou

o Robé Pafuncio funcionando e interagindo com os

participantes ( mexendo os olhos e boca ), ai surgiu o termo assistente
de live e a proposta para cada colaborador fazer o seu, o resultado esta
nos artigos. Venha participar das Lives do Clube da Mecatrénica Jovem
que acontecem de quarta e quinta feira no canal do Instituto Newton C.
Braga no Youtube, e simultaneamente nos canais dos colaboradores. E
voceé, ficou com vontade de montar seu assistente de live? Poste fotos
e video dele no Discord do Clube da Mecatrénica Jovem. Boa leitura e

boa montagens
LUIZ HENRIQUE CORREA BERNARDES

DISCORD https://discord.gg/sHmBawH6dT

PALAVRAS DO MESTRE

ey

Ensinar eletronica é divertido e mais divertido
ainda quando ndo apenas aprendemos junto com
os alunos como também nos divertimos com eles.
A revista Mecatrénica Jovem ¢é isso. Nao ape-
nas jovens aprendendo Eletrénica. Mecatronica,
Ciéncias, Fisica, Matematica e muito mais, como
também os pais, tios e avos como eu que se man-
tém inseridos nesse nosso mundo maravilhoso
de tecnologia por toda parte. Me lembro do meu primeiro projeto, quan-
do tinha apenas 11 anos e logo que eu completei sai falando para todo
mundo “Olha o que eu fiz”. Ndo existe coisa mais empolgante quando
ligamos nosso primeiro radio e ouvimos falar, nosso primeiro transmissor
e também nosso primeiro robd. E tudo isso pode se tornar realidade para
vocé que ensina e vocé que aprende. Proporcionamos isso com mais
uma edi¢cdo da nossa revista Mecatronica Jovem. Nao apenas “Olha o
que Fiz’, mas muito mais que podem até os tornar um Elon Musk no
futuro. Aprendam e divirtam-se.

NEWTON C. BRAGA
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SRMUELLR
DR SILVA

Vander da Silva

RAFRELLR  Gonaves

YouTube: @Vander Lab

Ter um robd para auxiliar em nossos afazeres é um sonho de todos,
isso ja ndo é mais novidade nos filmes que assistimos, pois bem, que tal
ter um “auxiliar de LIVE” para nos auxiliar, € o que iremos fazer.

Um assistente de LIVE, € um membro essencial da equipe (ou
quase), responsavel por garantir o bom funcionamento dos basti-
dores em producgbes ao vivo (ou sO atrapalhar), desempenhando
varias fungdes cruciais para o sucesso da LIVE, (atravessar a con-
versa, ficar paquerando o Pafuncio, ficar pedindo beijo para o “Tiu”
Raul, no geral, atrapalhar o andamento da live).

Em resumo, os assistentes de Live desempenham um papel crucial
nos bastidores, assegurando que tudo esteja em ordem (ou quase)
para que a diversao ocorra sem problemas e que o publico tenha uma
experiéncia memoravel.

O termo foi empregado pelo nosso amigo Luiz Henrique mais conhe-
cido como Mooca LAB, e tudo comegou com o Renato Paiotti apresen-
tado o Pafuincio e logo depois apareceu a Samuella da Silva Rafaella,
que por sinal chegou “causando” em uma live na quinta feira na Meca-
trénica Jovem.
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https://www.youtube.com/@vander_lab

MONTAGEM

A Samuella da Silva Rafaella foi feita com o kit de Robética MODE-
LIX, gosto muito de utilizar esses kits da Modelix, pois nos da diversas
alternativas de construgdo como podemos ver na figura 1.

Figura 1 - A Samuella da Silva Rafaella.

Os acessorios como cabelo, brincos e chapéu foram aparecendo nas
semanas seguintes, presentes dos meus alunos de robotica, ELA che-
gou “causando”!

O nome surgiu entre uma brincadeira entre os alunos Samuel e Ra-
fael, o resto vocé ja sabe... 0 nome pegou!

Deixarei a “Sec¢ao de Fotos da Samuella da Silva Rafaella”, mais co-
nhecido como “infografico” de sua construgéo, para que nosso caro lei-
tor possa apreciar.

Como trabalhamos com criangas e adolescentes na faixa de 6 a 15
anos, todos os projetos sdo simples e faceis de serem aplicados em
sala de aula, deixo também o esquema elétrico para a montagem, pode
ser utilizado com Arduino R3 (ou similar) para programagéo figura 2.

Figura 02 - Esquema elétrico

UM POUCO MAIS

Como podemos ver € algo facil de se montar e pode ser feito com
materiais reciclaveis, deixo aberto para sugestdes esse projeto, o que



pretendo fazer no futuro, & acrescentar 4 rodas e deixa-la autbnoma,
assim a Samuella podera circular por qualquer area plana. O que seria
interessante, é acrescentar o médulo de voz, para que o publico possa
interagir com a Samuella, deixo como sugestéo.

Tudo isso sdo propostas de melhoria para nosso robd, caso nosso
caro leitor tenha algo mais que possa ser acrescentado nesse projeto
figue a vontade em nos escrever, tanto pelo e-mail da editora, quando
nas enviar mensagens via Instagram que € @vander_lab.

Foi um desafio esse projeto, e espero que nosso leitor tenha gostado,
deixo vocés com o infografico e fotos para vocés possam apreciar essa
formosura que é a Samuella da Silva Rafaella, e se inspirarem, e quem
sabe implementar esse projeto em sua escola, a gente se vé na proxi-
ma edi¢ao, aquele abrago!

Parte traseira
Boca

Lateral orelha com brinco
Cabega

Sensor IR }
Orelha

Base

No oMb
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[* Projeto: Samuella da Silva Rafaella
By: Vander LAB Channel
Data do projeto: 16/08/2023

*/
Il > Declaragdes
1l ctrl + r = verifica o cédigo

#define olho1 10 //Olho Esquedo
#define olho2 8 //Olho Direito
#define buzzer 9 //Buzzer de 5V

int sensor1 = 6; //Sensor IR

i > Inicio do setup

I

void setup() {
pinMode(olho1, OUTPUT);
pinMode(olho2, OUTPUT);
pinMode(sensor1, INPUT);
pinMode(buzzer, OUTPUT);
Yifim_setup

i > |nicio do loop

I

void loop() {

int valor = digitalRead(sensor1);
if(valor == 0){

for(int x = 0; x<=5;x++){
digitalWrite (olho1, 1);
digitalWrite (olho2, 1);
digitalWrite (buzzer, 1);
delay(150);
digitalWrite (olho1, 0);
digitalWrite (olho2, 0);
digitalWrite (buzzer, 0);
delay(40);

1

else{

digitalWrite (olho1, 1);
digitalWrite (olho2, 1);
delay(2000);
digitalWrite (olho1, 0);
digitalWrite (olho2, 0);
delay(150);

1

/ffim_loop



RSSISTENTE DE
JRRDINRGEM

Prof. Rafael
Oliveira

Instagram: @prof.tiorafa

Veja neste artigo a criagdo do Rob6 Irrigador criado pelo Tio Rafa,
um robd que é um verdadeiro assistente de jardinagem, onde vocé
podera montar e ainda fazer modificagdes interessantes, personali-
zando ainda mais o seu assistente de jardinagem.

Tio Rafa ndo é apenas um apaixonado por tecnologia e educacgao -
ele é uma forgca motriz nesses campos! Atualmente cursando mestrado
na Universidade Nove de Julho, ele ja possui um vasto conhecimento
em Tecnologia da Informacgao, sendo ja, especialista em inovagdes para
a Industria 4.0. Além disso, ele possui especializagdes que se voltam
para a educacao de jovens e adultos, mostrando sua dedicagdo em
criar pontes entre a tecnologia e a aprendizagem.


https://www.instagram.com/prof.tiorafa/

Sua paixao nao termina na sala de aula. Atuando como professor no
prestigiado Centro Estadual de Educagéo Tecnolégica Paula Souza, Tio
Rafa compartilha seu conhecimento em temas modernos e empolgan-
tes como robdtica educacional e Internet das Coisas. Seu envolvimento
se estende para além do ensino: ele desempenha um papel crucial na
Equipe da Robdtica Paula Souza, e como pesquisador do Grupo de
Pesquisa em Educacgdo, Tecnologias e Cultura Digital (GRUPETeC),
sempre buscando novas formas de estimular o aprendizado.

Se vocé ja ouviu falar de torneios de robdtica ou viu kits educacionais
incriveis de robdtica, pode agradecer ao Tio Rafa. Ele esta no coragéo
dessas iniciativas, colaborando com a Mamute Eletrénica para trazer os
melhores kits de robodtica para as maos dos aprendizes.

INTRODUGAO

Ja imaginou ter um ajudante tecnoldgico que cuida da irrigacdo do
seu jardim? Pois é, com a ajuda do Arduino, vocé pode criar um robd
esperto que faz exatamente isso! Esquecga aqueles dias de regar ma-
nualmente ou de lidar com temporizadores complicados. Vamos dar
uma olhada em como usar a magia da tecnologia para fazer a irrigagédo
do jardim de forma mais facil e eficiente.

Na Escola Técnica Estadual (ETEC) Professora Ermelinda Giannini
Teixeira, situada no coragao do Centro Histérico da encantadora Santa-
na de Parnaiba, existe um jardim deslumbrante que servira como palco
para a nossa experiéncia pratica com o robd.

KIT IRRIGACAO
COM ARDUINO

ﬂmamm

Figura 1 - Componentes Eletrénicos vocé encontra aqui na Mamute Eletronica
| Kit Irrigagdo com Arduino - Prof. Rafael Oliveira


http://www.mamuteeletronica.com.br

Sera mais ou menos como combinar dois kits do Tio Rafa - o Kit Irri-
gacao e o Kit Arduino V2. No entanto, utilizaremos um kit de chassi para
4 motores para complementar.

A melhor parte é que vocé nao precisa ser um cientista maluco para
fazer isso funcionar. Com um pouco de curiosidade e paciéncia, da para
aprender a programar o Arduino e montar o sistema de irrigacao. E ai,
além de cuidar do jardim, vocé ainda ganha uma experiéncia divertida
de fazer tecnologia na pratica.

Figura 2 - Componentes Eletronicos
vocé encontra aqui na Mamute Ele-
trénica | Kit Robd Arduino Bluetoo-
th- V2 - com Bateria e Carregador

- Prof. Rafael Oliveira

Saiba mais sobre a montagem e utilizagéo desse kit na Edigao 11 -
Desafio Robdtica - Revista Mecatrénica Jovem

Revista Mecatrénica Jovem Edi¢do 11 - Desafio Robdtica
(newtoncbraga.com.br)

Mas vamos 13, o papo hoje é: Sistema de Irrigagdo Autbnomo com
Rob6 de 4 Motores

LISTA DE MATERIAIS
¢ Kit Chassi 4 motores

» Kit de irrigagdo: bomba d’agua, relé, jumpers (cabinhos com co-
nectores) e sensor de umidade

* Placa Arduino (ou compativel com Uno R3) com o Shield L293D
(é uma espécie de “extenséo” para o Arduino)

* Sensor ultrassénico (para detectar obstaculos)
* 2 servos (pequenos motores controlados)

» Garrafa plastica (por exemplo, a do suco Prats)
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http://newtoncbraga.com.br

VAMOS A MONTAGEM DO CHASSI

Monte o kit chassi do carrinho de acordo com as instrugbes que o
acompanham. A estrutura basica inclui o chassi, as rodas, eixos, supor-
tes e placas de suporte. Vocé precisara de uma chave Philips.

Figura 3 - Montando o Chassis e soldando o motor.

Conecte os motores DC que estdo nesta caixa de redugéo, as “cai-
xinhas amarelas” aos suportes do chassi, verifique se as rodas giram
suavemente e se os motores estdo alinhados corretamente. Caso ne-
cessario, ajuste a posigao dos motores e a tensdo nos parafusos de
fixacdo, para que nao fique com folgas, encaixe as rodas amarelas.

Figura 4 - Colocando as rodas.

CONEXOES ELETRONICAS

Primeiramente, € bom entender que o Shield L293D é usado para
controlar motores. Especificamente, ele pode controlar até 4 motores
de corrente continua ou 2 motores de passo. Além disso, iremos conec-
tar 2 servos motores e um sensor HC-SR04.

Figura 5 - Encaixe o Shield L293D
sobre o Arduino Uno R3




O robd tem 4 motores que o fazem andar. Conecte cada um no Shield
L293D seguindo as instrugdes fornecidas com o Shield. (2 de cada
lado, nos parafusos com a base azul).

Figura 6 - Conectando a bateria

Conecte o plug P4 na ponte H L293D, vocé encontrara um terminal
com 2 parafusos, conecte o positivo do plug, o fio vermelho na entrada
de voltagem, e o fio preto, o negativo, conecte no parafuso GND

Figura 7 - Fixando o sensor ultrassoénico.

Fixe o suporte para o sensor ultrassénico no servo motor e depois fixe
0 servo motor no chassi, conecte os jumpers.

Fixe o sensor ultrass6nico ao servo (chamaremos de servo1). Este
servo permitira que o sensor “olhe” em diferentes direc¢des.

Conecte os fios do sensor ultrassénico nos pinos A0 e A1 no Arduino.

ALIMENTACAO
Utilize a placa de controle de carga 18650 BMS.

Fixe o Jack P4 ou P4 fémea nos locais indicados, respeitando a pola-
ridade (B+ é positivo e B- é negativo).

Do outro lado da placa, conecte os fios do suporte da bateria, seguin-
do a mesma légica (P+ é positivo e P- é negativo).
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Fixe o suporte de baterias ao chassi. Ao usar o robd, conecte os plugs
P4. Para recarregar, use a fonte de alimentagao do kit.

Agora € so fixar o suporte de baterias ao chassi e toda montagem
esta completa, quando for utilizar seu robd, junte os plug P4 macho e
fémea, quando acabar a carga da bateria, desconecte os plugs P4 e
conecte o plug P4 macho da fonte de alimentagdo no plug P4 fémea,
assim ira realizar a carga das baterias.

Para uma montagem mais organizada, agrupe os fios e fixe as placas
ao chassi. Vocé pode utilizar arames encapados, comuns em embala-
gens de pao, ou opgdes como elasticos, fita dupla face, durex ou fita
isolante. A criatividade € uma grande aliada quando se € um Maker.

Robd concluido, agora sim, vamos para parte da irrigagéo.

PREPARANDO A RESERVA D’AGUA

Encha a garrafa com agua e coloque a bomba d’agua dentro da gar-
rafa para que ela possa puxar a agua quando necessario, certifique-se
que nenhuma emenda ficou debaixo d’agua.

Figura 8 - Abomba d"agua dentro da garrafa

Fixe a garrafa no chassi do rob6 de forma segura, pode usar fita ade-
siva ou abragadeiras, aqui utilizei um potinho, aqueles recipientes de
plastico utilizados para armazenar alimentos, fiz um corte para encaixar
a garrafa e fixei ele no chassi do robé com abracadeiras.



Figura 9 - Fixando a garrafa no chassi.

Antes de instalar o Sensor de Umidade, vamos fixar no chassi, um
servo motor (servo2), e um relé para acionar a bomba d’agua.

Acople o sensor de umidade ao segundo servo (servo2). Este servo
permitira que o sensor toque o solo para verificar sua umidade.

Conecte os fios do sensor de umidade em um pino analégico.

CONECTANDO A BOMBA D’AGUA E O RELE

O relé funciona como um interruptor que o Arduino controla para ligar
ou desligar a bomba d’agua.

Ligue a bomba ao relé, e entdo conecte o relé ao Arduino em um pino
digital.

Agora s¢ falta fixar o sensor no servo motor.

Figura 10 - Ligando o Relé

Figura 11 - Colando o Sensor de umidade no servo




Usamos cola, para prender o sensor na haste que é fixada no servo
motor com um parafuso.

Para melhorar a irrigacao, fizemos um “chuveirinho”,

Colando duas tampinhas de garrafa pet, em uma fizemos um furo
maior para a mangueira € na outra, varios furos pequenos.

Figura 12 - Criando o chuveirinho.

PROGRAMAGAO

Para que tudo funcione corretamente, vocé deve carregar o codigo no
seu Arduino, mas antes instale o drive CH340 caso seu Sistema opera-
cional seja Windows, vocé encontra esse drive neste link https://drive.
google.com/file/d/1uep_2XcInLIY8 j_tbil4kdoYx7p8VdD/view

Para Instalagdo do ambiente de desenvolvimento integrado (IDE) do
Arduino, acesse: http://www.arduino.cc/ e depois de instalado, na Aba
Software, escolha a versdo de acordo com seu sistema operacional,
por fim, conecte seu Arduino em porta Usb do Computador, na IDE do
Arduino, va em ferramentas e verifique o nome da placa e porta, e entdo
carregue o cddigo no Seu Arduino.

Para enviar o cédigo, o Arduino precisa estar conectado e confirmado
a porta em que ele esta configurado, como na figura 13.

O cddigo possui a funcionalidade de controlar os motores para movi-
mentar o robd, verificar obstaculos a frente usando o sensor ultrasso-
nico, verificar a umidade do solo e, se necessario, ligar a bomba para
irrigacéo.


https://drive.google.com/file/d/1uep_2XclnLIY8_j_tbil4kdoYx7p8VdD/view
https://drive.google.com/file/d/1uep_2XclnLIY8_j_tbil4kdoYx7p8VdD/view

Legacy IDE (1.8.X)

DOWNLOAD OFTIONS T
Arduino IDE 1.8.19 Windows s andeoer
Windows oF tie
The cpen-scurce Arduin Software (IDE) makes It easy Lo write code Windows app Wit er10 Cotd Carregue
::‘:.:‘.—T.D:.‘:,.:.-:C the board, This softwase can be used with any o cédiga
no Arduino.

Refer to the Getting Started page for lnstallation instructions.

Artive develapment of the Arfuing softaare is hosted by GitHul.
See the Mstructions for bullding the code. Latest releass source
cede arehives are svailable here. The archives are PGP signed o
they can be verdled wsing this gpg key

CtrbsShitts]
Chabs Shitt+ M

s [ arigle
CtebeShittL s b
e oninie : e A MAMUTE
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Figura 13 - Inserindo o cédigo-fonte no Arduino.

CONCLUSAO

Movimento: O robd comega a se mover para frente assim que ¢ liga-
do.

Deteccado de Obstaculos: Enquanto se move, o robd usa um sensor
ultrassoénico para verificar se ha obstaculos a sua frente. O sensor ul-
trassdnico emite ondas sonoras e, dependendo do tempo que essas
ondas levam para voltar apos refletirem em um objeto, ele pode deter-
minar a distancia do objeto.

Decisdes de Direcdo: Se o robd detectar um obstaculo a menos de
20 cm de distancia, ele ira parar, verificar a distancia dos obstaculos a
sua direita e a sua esquerda e decidir qual caminho tem mais espaco
livre. Ele entdo muda sua diregdo para o caminho mais livre e continua
se movendo.

Verificagdo de Umidade: Enquanto estiver parado, o rob6 também
verifica a umidade do solo. Ele usa um servo motor para abaixar um
sensor de umidade até o solo. O sensor de umidade avalia a umidade
do solo.

Irrigagéo: Se a umidade do solo estiver abaixo de um valor limite (por
exemplo, muito seco), o robd ativa uma bomba d’agua (usando um relé)
para irrigar essa area. Assim que a umidade atinge um nivel aceitavel,
ele desliga a bomba.

Continuacao: Apés verificar a umidade e possivelmente irrigar, o ser-
vo levanta o sensor de umidade de volta e o robd continua sua movi-
mentacgao, repetindo os passos anteriores.
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Este assistente de live feito pela Mariany ficou muito legal, com a
ajuda dos pais, ela utilizou caixas de fésforo, papel e canetinha para
montar este super robd.

Nosso amigo Rafael Silva desenvolveu um jogo da memoria online
com temas cientificos e matematicos no estilo perguntas e respostas,
vocé vira uma carta e aparece uma pergunta, e vocé tem que virar outra
que seja a resposta correta da pergunta. Para jogar acesse: https://
rafael-silva-natal.github.io/Matematics_MemoryGame/

Aqui a Julia esta mostrando tudo o que aprendeu com o pai (Tiago
Figueiredo), montando este robd aracnideo e ao lado vemos um aviao
sendo montado pelos dois.



https://rafael-silva-natal.github.io/Matematics_MemoryGame/
https://rafael-silva-natal.github.io/Matematics_MemoryGame/
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Luiz Henrique
Corréa Bernardes

Instagram: @moocalab
O Pixel é o famoso assistente de live do Otavio Lemes

@taviolemes3101 da Mecatrénica Jovem, ele pode ser visto em nossas
lives nos episddios “Assistentes de Lives”.

O Mini Pixel € uma sugestdo de um mecanismo menor, que pode ser
utilizado com a eletrénica do Pixel.

O Mini Pixel € um mecanismo para movimentar um olho, a figura 1
ilustra a montagem. Nas ultimas lives do desafio do Assistente de Live
montei o Mini Pixel com materiais alternativos, quem quiser pode dar
uma olhada no Youtube no Canal do @Moocalab.
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https://www.instagram.com/taviolemes3101/
https://www.instagram.com/moocalab/

Figura 1 - Sugestao de montagem.

O componente principal dessa montagem é a Junta Universal Arti-
culada (figura 2), com ele conseguimos articulagdo angular. Se colo-
carmos 2 servos, conseguimos movimentar o olho em varios angulos,
nesse caso usamos um Bolinha de Ping Pong cortada ao meio, nela
colocamos um pedaco de espeto de churrasco que é fixado a Junta
Universal Articulada.

Na bolinha (olho) fizemos 4 furos para amarrar os fios que vao ao
servo.

A figura 3 ilustra o movimento do olho em fungdo do movimento do
Servo. Para testar o mecanismo utilizei um simulador de Servo.

Figura 2 - Junta Universal Articulada

Servo para
\/ movimento
P ™.

Sl =
‘_____J.//_, Vertical

Junta Universal
Articulada

!
\ \
\Q\ Servo para movimento
S __EH_, Hiorizental
—

Figura 3 - Diagrama de funcionamento do mini-pixel.

Simples, ndo é? Que tal montar o seu Mini Pixel? Fale para a gente
como ele ficou, poste no Discord da Mecatrdénica Jovem na aba “Fui eu
que fiz “.

Boas montagens, boa diversdo nos encontramos no Discord, nas li-
ves e na proxima edigao.



RSSISTENTE
DELIVE TIO
ELON  cniEmares

Instagram: @moocalab

Essa historia de assistente de live, comegou com o Pafuincio, o Robd
de papelao do Renato Paiotti O Pafuncio ficava se movendo quando o
Renato falava, ficou muito dinamico! Ai promovemos ele para assisten-
te de live. E ndo é que comecgou a fazer sucesso? A turma toda ficou
empolgada e comecou a fazer assistentes que podem ser vistos nesta
edicao.

O Tio Elon, ja tinha aparecido no Discord do Clube da Mecatrbnica
Jovem no desafio, Hospital x Areia incentivando e apoiando a equipe
Hospital.

O empresario sul-africano natu-
ralizado nos USA, CEO da Tesla,
SpaceX da Neuralink da Solarcity,
proprietario da X (Ex Twitter) e vi-
ce-presidente da OpenAl. Um dos
homens mais ricos do mundo tem
como um de seus objetivos colo-
nizar o planeta Marte.

https://discord.com/channels/876615409892208660/1088256809518760071/1099073256276893746
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https://www.instagram.com/moocalab/
https://discord.com/channels/876615409892208660/1088256809518760071/1099073256276893746

Para fazer o Tio Elon com assistente de live, optei por usar o pro-
grama Scratch do MIT (Instituto Tecnolégico de Massachusetts) que
pode ser usado gratuitamente e online sem necessidade de instala-lo
no computador. Com o computador (ou Tablet) conectado na internet
acesse com seu navegador o Scratch no enderecgo: https://scratch.mit.
edu.

Com a tela do Scratch aberta, coloque Tio Elon no campo de busca
conforme ilustra a figura 1.

Criar Explorar Ideias Sobre Q

ch é a maior comunidade gratuita do mundo de prog amacgao pa ¢as . Seu apoio faz a diferen ;3

5, Jogos e animagoes
om pessoas do mundo todo T|0 Elon

' Faga parte

Sobre o Scratch Para Educadores

Figura 1

Pronto, basta clicar no Tio Elon do Moocalab, pressionar a bandei-
rinha verde e o Assistente do Tio Elon comega a trabalhar, basta mo-
vimentar a ndo ou o corpo na frente da WebCam e o Tio Elon ira falar
uma frase .

Muito legal, ndo é? Mas como o programa funciona?

Devido ao poder de processamento e da arquitetura de Scratch
podemos facilmente fazer animagdes e com as extensdes de Detecgéo
de Video e de Texto para Fala podemos dar vida ao nosso Assistente
de Live.

A estrutura do Scratch se divide em 4 partes:

1. Cédigo, onde fazemos nossa programacéao utilizando blocos. (fi-
gura 2).

2. Fantasias, onde colocamos as figuras / fotos de nosso ator, no caso
o Tio Elon e suas posigdes de fala, que no caso séo 4 figuras. (figura 3).

3. Variaveis, no caso estamos utilizando a variavel “fala” que quando
1 indica que o Tio Elon esta falando e quando 0 indica que o Tio Elon


https://scratch.mit.edu
https://scratch.mit.edu
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esta calado. Ja a lista “falas” contém as frases que serdo pronunciadas
pelo Tio Elon. (figura 4A/ 4B).

4. Palco, no nosso caso é o mais simples (vazio), tendo somente o Tio
Elon como ator. (figura 5).

X Configuragies = [ Arquive = & Editar =  Assistent de Live Tio Elon Compartil

= Codigo & Fantasias & Sons

Ll D ©

Sensores

desiee por . segs. ol posicdo alcatdna

Iperadores

aponte para a siecso (G
-t
Sl aponie para  ponieiro do mouse =
Yideo

e 0 Base w  paa e akealioo enlie o e °

Texto para
ala

ric fem | ALESC Oc  fas v

rimme x [raia

Figura 2

¢ Configuragdes v E Arquive ¥

= Codao _J Fantasias i Sons

1
p Fai elon_rbd e
h

edon_rb] 1, 5
eI Preencher - 4] W b4 X
Cinpdar Apagar y

olon_rbd
2240

Q sl converter pra Vetor

Figura 3
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* Configuragdes = E Arguil

&= Cogigo oF Fantasias o Sons
Variaveis

Musrerty
Criar uma Varidvel

@
Aparincia @
* @ -

Som

e

¢
Controle

o
Sensoes

o
*@wd«ms

T UM Lista |

M ERocos
adichone @ a [l
-

Deteccia de
Video

Variiveis

Teoas para
ala

Figura 4A
) falas.txt - Bloco de Notas = O x
Arquivo Editar Formatar Exibir Ajuda
0i. Aqui é o Tio Elon. Assistente de live do Mdoca Lab! ~
0i. Esla semand eslive na SpaceX. E a frase yue mals vuvi fol: "Liu... me da
um robd?’

0i, Renato: O que os fazedores e fazedoras de coisas legais vdo fazer hoje?
Ui, Hesistronic: Achei muito interessante seu conjunto de baterias. Acho gue
tem energia que meu Tesla.

0i, pessoal. Convido a todos para o segundo encontro da Mecatrdnica Jovem, que
serd realizado no dia 16 de setembro!

0i, Otadvio. Como estd a montagem do Bebé Globinho? [stou preccupado de perder
0 emprego como assistente de live.

0i, Samuela... Quero te conhecer no segundo encontro da Mecatrfnica Jovem.
Acho que todos 0s assistentes de live estarao 1a também.|

P

elon_r1: falas

il Oi. Aqui é o Tio Elon. Assistente de live do Mooca Lab!

Pl Oi. Esta semana estive na SpaceX. E a frase que mais ouvi foi: ‘tiu... me da um rob6?’

EW Oi, Renato: O que os fazedores e fazedoras de coisas legais vao fazer hoje?

LW Oi, Resistronic: Achei muito interessante seu conjunto de baterias. Acho que tem...

Ll Oi, pessoal. Convido a todos para o segundo encontro da Mecatrénica Jovem, ...

Ll Oi, Otavio. Como esta a montagem do Bebé Globinho? Estou preocupado de ...

7 Oi, Samuela... Quero te conhecer no segundo encontro da Mecatrénica Jovem. ...

*
+ length 8

-l T

Figura 4B
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Ator elon_r1 — x

Mostrar | &) Tamanho 180

O coédigo do programa pode
ser visto na figura 3, dividido em
2 conjuntos de blocos, o primeiro
é executado quando a bandeira
verde € clicada, configurando a
variavel fala para zero, configu-
rando a extensdo de deteccao
de video com transparéncia 100
onde a imagem da webcam n&o
aparece, teste com 50 para ver a
imagem da webcam no cenario e
configurando a extensao de Texto
para fala com a voz de tenor, que
sera a voz do Tio Elon. Ai entra
em loop infinito, se a variavel fala
estiver em 1 vai trocar a fantasia
do Tio Elon.

Ja o segundo conjunto de blo-
cos € acionado quando a web-
cam detectar um movimento,

Pal
165 1 v 66 e

Direciio 90 *

Cenarios
1

O 0O

Figura 5

sorteando uma frase da lista “fa-
las” que o Tio Elon ira falar.

O Scratch é uma ferramenta
realmente fantastica, consegui-
mos fazer coisas incriveis com
ela.

Que tal vocé fazer o seu As-
sistente de Live? Use o Tio Elon
como inspiragao, vocé vai se di-
vertir! Depois conte para a agen-
te como ele ficou, poste no Dis-
cord na aba “Foi eu que fiz “que
iremos divulgar. Compartilhe seu
projeto no Scratch assim vocé in-
centiva outras pessoas a fazerem
seus assistentes de live também.

Boa programacgao e boa diver-
sao! Nos encontramos nas Lives,
no Discord e na proxima edigéo.
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Reginaldo D “TREM“

Resistronic

Instagram: @reginaldoresistronic

Ola, vou contar uma pequena histéria sobre 0 meu “trem”, isso mes-
mo “trem”, como ele ficou conhecido. Tudo comegou com a ideia de
fazer um robozinho com uma tela de LCD de 10 polegadas, para levar
para o segundo encontro da Mecatrdnica Jovem, que inicialmente iria
ficar parado na mesa s6 passando videos. Quando apresentei a ideia
para o Renato, ele gostou e sugeriu que o fizesse andar, e até mandou
um link para inspiragao, logo depois desta conversa, a minha cabeca
ja estava explodindo de ideias, e do nada, olho no telhado da casa que
era da minha mae e vejo uma antena parabdlica de 3,20 m, aquelas de
tela antiga, e logo veio a ideia de fazer o corpo do robd com a tela da
antena, para dar um efeito tipo de escama de peixe.

Quando desmontei a antena, percebi que dava para usar a propria
estrutura da antena para fazer o corpo e o chassi do robd, e como gosto
de fazer projetos reciclados, essa antena foi um grande achado.
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Continuando na pegada da reciclagem, usei duas rodas de um car-
rinho de bebé, que por sinal era da minha filha Leticia, que hoje tem
13 anos e foi a piloto oficial do “trem” la no encontro da Mecatrénica
Jovem. Guardei as rodas do carrinho dela todo esse tempo, sabia que
um dia ia servir para alguma coisa.

Comecei a montagem do corpo com as partes da antena, e logo tinha
um corpo definido. Ja a parte da cabega eu tinha um netbook de 10
polegadas que ja ndo tinha mais utilidade, funcionava, porém, estava
muito ultrapassado para ser usado como computador, ai desmontei e fiz
uma espécie de “tablet” com ele para caber dentro da cabega do trem.
A cabeca foi outra parte que também foi feita com plastico reciclado
de TVs, um plastico branco que faz parte do difusor de luz das TVs de
led, ele € meio mole e acabei fazendo duas camadas deste material,
colando com cola instantanea e fita adesiva. Esse formato da cabeca
eu fiz uma busca e apareceu uma bem simples e facil de fazer com
esse material que eu tinha, e o resultado foi esse ai que vemos na foto
de entrada. A animacao dos olhos dele € um video que fica rodando em
tela cheia, esse olhar mais infantil e amigavel, mas ele também tem um
olho vermelho meio agressivo que deixa ele com cara de mau.

Na parte do movimento foi usado um arduino uno, uma ponte H, um
maodulo bluetooth e o projeto do rob6 do tio Rafa, o controle dele é feito
pelo celular e usa o app bluetooth RC Car, para o movimento da cabega
usei um servo motor mg995 controlado através do arduino nano, com
0 codigo de exemplo da biblioteca servo, onde so6 alterei os angulos.

Ai vem outra parte meio reciclada, que foram as baterias. Fiz dois
bancos de baterias, um com 20 células de bateria 18650 ligadas em
série e paralelo para fornecer 18,5 V para o movimento do robd, e outro
com 30 células na mesma configuracdo de série e paralela para 18,5
V para alimentar o computador da cabecga, as duas com placas BMS, e
todas as baterias retiradas de velhos notebooks.

Tive que fazer os médulos das baterias com 18,5 V porque os mo-
tores eram de 24 V, e com 18 V dava uma velocidade legal, porém o
netbook era de 19V, onde tive que fazer uma boa fonte de 5 V estavel
a partir das baterias para alimentacao dos arduinos.

Os para-lamas foi outra parte curiosa, foram feitos de cano de PVC de
50mm. Fiz o suporte de aluminio no formato que queria e peguei o cano
de PVC e fiz varios cortes nele para poder fazer a curva, depois passei
massa plastica e lixei até perder a paciéncia e acabar envelopando-o
para esconder alguns defeitos.

Ja estava esquecendo a parte preta lisa da frente dele, onde é chapa
de aluminio usada para fazer calhas de telhados, e que também foi
envelopada. O pescogo dele é o cano de aluminio, aquele que fica no
meio da parabdlica.

E nesta pegada de fazer o maximo possivel reciclado, consegui che-
gar ao projeto final com 80% do material usado na construgéo dele
sendo reciclados. E até que o resultado ficou bonitinho.

O trem é um projeto que néo foi finalizado e vai receber varias atua-
lizagdes, como voz e um novo sistema de controle remoto, mas isso é
para o terceiro encontro da Mecatrénica Jovem.



Figura 1 - O TREM em suas etapas de montagem.

Cédigo de movimento da cabeca:

#include <Servo.h>

Servo myservo; // Criando o Objeto servo para o controle do servo
int pos = 0; // variavel pos para armazenar a posigao do servo

void setup() {
myservo.attach(9); // reserva o pino 9 para o servo

}

void loop() {

for (pos = 0; pos <= 130; pos += 1) {
myservo.write(pos);
delay(15);

}

for (pos = 130; pos >= 0; pos -= 1) {
myservo.write(pos);
delay(15);
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Cadigo de controle do trem:

/I Professor Rafael Oliveira_Mamute_Eletrénica_2023
const int motorA1 =5; //Pin 1 of L293.

const int motorA2 =6; //Pin 2 of L293.

const int motorB1 =10; // Pin 3 of L293.

const int motorB2 =11; // Pin 4 of L293.

// Variaveis Uteis

inti=0;

intj=0;

int state_rec;

int vSpeed = 200; // Define velocidade padréo 0 &lt; x &lt; 255.
char state;

void setup() {
/I Inicializa as portas como entrada e saida.
pinMode(motorA1, OUTPUT);
pinMode(motorA2, OUTPUT);
pinMode(motorB1, OUTPUT);
pinMode(motorB2, OUTPUT);

/I Inicializa a comunicagao serial em 9600 bits.
Serial.begin(9600);

void loop() {

if (Serial.available() > 0) {
state_rec = Serial.read();
state = state_rec;
/I Serial.printin(vSpeed);
}

/I Altera a velocidade de acordo com valores especificados.
if (state ==‘0") {

vSpeed = 0;

}

else if (state == ‘4’) {
vSpeed = 100;

}

else if (state == ‘6’) {
vSpeed = 155;

}

else if (state == ‘7") {
vSpeed = 180;

}




else if (state == ‘8’) {

vSpeed = 200;

}

else if (state == ‘9’) {
vSpeed = 230;

}

else if (state == ‘q’) {
vSpeed = 255;

}

/I Se o estado recebido for igual a ‘F’, o carro se movimenta para frente.
if (state == ‘F’) {

analogWrite(motorB1, vSpeed);

analogWrite(motorA1, vSpeed);

analogWrite(motorA2, 0);

analogWrite(motorB2, 0);

else if (state == ‘I') { // Se o estado recebido for igual a ‘I’, o carro se movi-
menta para Frente Esquerda.

analogWrite(motorA1, vSpeed);
analogWrite(motorA2, 0);
analogWrite(motorB1, 100);
analogWrite(motorB2, 0);

else if (state == ‘G’) { // Se o estado recebido for igual a ‘G’, o carro se
movimenta para Frente Direita.

analogWrite(motorA1, 100);
analogWrite(motorA2, 0);
analogWrite(motorB1, vSpeed);
analogWrite(motorB2, 0);

else if (state == ‘B’) { // Se o estado recebido for igual a ‘B’, o carro se mo-
vimenta para tras.

analogWrite(motorA1, 0);
analogWrite(motorB1, 0);
analogWrite(motorB2, vSpeed);
analogWrite(motorA2, vSpeed);

else if (state == ‘H’) { // Se o estado recebido for igual a ‘H’, o carro se mo-
vimenta para Tras Esquerda.
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analogWrite(motorA1, 0);
analogWrite(motorA2, vSpeed);
analogWrite(motorB1, 0);

analogWrite(motorB2, 100);

else if (state == ‘J’) { // Se o estado recebido for igual a ‘J’, o carro se movi-

menta para Tras Direita.
analogWrite(motorA1, 0);
analogWrite(motorA2, 100);
analogWrite(motorB1, 0);

analogWrite(motorB2, vSpeed);

else if (state == ‘L’) { // Se o estado recebido for igual a ‘L’, o carro se mo-
vimenta para esquerda.

analogWrite(motorA1, 0);
analogWrite(motorA2, vSpeed);
analogWrite(motorB1, vSpeed);
analogWrite(motorB2, 0);

}

else if (state == ‘R’) { // Se o estado recebido for igual a ‘R’, o carro se mo-
vimenta para direita.

analogWrite(motorA1, vSpeed);

analogWrite(motorA2, 0);

analogWrite(motorB1, 0);

analogWrite(motorB2, vSpeed);
}

else if (state == ‘S’) { // Se o estado recebido for igual a ‘S’, o carro perma-
nece parado.

analogWrite(motorA1, 0);
analogWrite(motorA2, 0);
analogWrite(motorB1, 0);

analogWrite(motorB2, 0);




Newton C. Braga VD:é
www.newtoncbraga.com.br SREE USHR
PLENRMENTE

0SS RELLES?

Muito mais que elementos de controle dos shields de controladores, os relés
sao dispositivos eletrdnicos extremamente versateis que, sabendo usar podem
em alguns casos até dispensar o uso dos microcontroladores. Com a queda de
precos desses componentes e a disponibilidade de tipos numa enorme faixa
de tensdes e correntes além das pequenas dimensdes, ele consiste num com-
ponente de mil e uma utilidades, utilidades que a maioria ndo conhece. Neste
artigo falaremos delas.
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O QUE SAO OS RELES

Para dominar tudo que os relés podem fazer, precisamos antes conhecer seu
principio de funcionamento e suas limitagdes. Muito mais, de forma detalhada
pode ser obtido em nosso livro Relés — Circuitos e Aplicagdes no link:

https://www.newtoncbraga.com.br/?view=article&catid=42&id=5267

Vamos entdo analisar de forma resumida como esse util componente funcio-
na:

Podemos definir um relé como um dispositivo comutador eletromecanico. A
estrutura simplificada de um relé é mostrada na figura 1 e a partir dela podere-
mos explicar seu principio de funcionamento.

LEEEIEE S
I} o—— l
=
= armaduia
3/
. ! f
I . e '
% r e [ ]7 contatos
Hl o I | o
bhobina 4
g

e ———

._'\_\__\_
‘t ’ | — A T 3
miclen

D)

simbolo

Figura 1 - Estrutura simplificada de um relé. Os terminais 1 e 2 sdo os termi-
nais da bobina. Os terminais 3 e 4 correspondem aos contatos.

Nas proximidades de um eletroima é posicionada uma armadura moével de

metal ferroso, a qual tem por finalidade controlar um jogo de contatos. Quan- ., . [ATRAGAO
. . . P R ., s CONTATOS
do a bobina é percorrida por uma corrente elétrica, um campo magnético é iy = — FECHADOS
criado e ele atua sobre a armadura provocando sua atragéo. TO=— e |
CONTROL ADA i
Com essa atragdo, a armadura e consequentemente os contatos se mo- CORRENT '~
vimentam, o que faz com o contato mével encoste no contato fixo inferior, :
conforme mostra a figura 2. SiMBoLc
Uma outra possibilidade de controle de um relé é explorada na configuragao Figura 2 - Com a atrag&o os conta-
mostrada na figura 3. Nela, na condigdo normal os contatos permanecem en- tos se tocam e com isso a corrente
costados um no outro, e com isso a corrente controlada pode circular. pode passar pelo circuito controlado.
Quando a bobina é energizada, ou seja, passa a circular através dela uma
corrente de controle, 0 campo magnético criado movimenta um dos contatos
de modo que ele se separe do outro e com isso, o circuito controlado é aberto. ~ 1 r =0
2 ——CONTATOS
No primeiro caso, dizemos que se trata de um relé com os contatos nor- ABERTOS
malmente abertos ou NA (em inglés “normally open”’ou NA). No segundo caso
temos um relé com os contatos normalmente fechados ou NF (normally closed
ou NC, em inglés). O terminal comum é abreviado por C.
. . . . s 0
Veja que nos dois casos, quando a corrente de controle deixa de circular
pela bobina, a atragdo da armadura cessa e com isso o0s contatos voltam a sua Figura 3 — Neste relé os
posi¢cdo normal. Num caso, mantendo aberto o circuito (NA) e no outro caso, contatos abrem quando a
mantendo-o ligado (NF). bobina é energizada.
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Podemos combinar as agdes dos dois tipos de relé num unico que tenha dois

Lt =04 i ) ) .
O===-_‘;;§-;_O contatos fixos e um movel, conforme mostra a figura 4. Dizemos que se trata de
o , L
8 um relé com contatos reversiveis ou NA/NF.

Q Quando o relé esta desenergizado, a corrente passa entre a armadura e o
"—o contacto A (NF). Quando energizamos o relé, a armadura se movimenta, e com

] isso a corrente passa entre a armadura e o contacto B (NA).

Na pratica, a disposi¢cao dos diversos elementos de um relé pode ser dife-
rente desta que mostramos, mas o principio € o mesmo. Podemos dar alguns
exemplos interessantes.

CIRCUITOS

Figura 4 — Um relé de contatos
reversiveis

Ja vimos como os relés funcionam. Partindo das configuragdes basicas que
todos conhecem e que recordamos a seguir, vamos mostrar algumas possibili-
dades interessantes e até chegar a aplicagdes pouco comuns que certamente
vao surpreender nossos leitores.

APLICAGAO BASICA

Na aplicagdo basica podemos usar os contatos NA (Normalmente Aberto),
NF (Normalmente Fechado) e C (comum) de diversas maneiras.

Na figura 5 em (a) mostramos como usar os contatos C e o NA para ligar uma
carga quando o relé tem sua bobina energizada. Em (b) vemos como desligar
uma carga quando o relé for energizado.

§
‘ . l 1[1%

_._.w

b) Desligando

Figura 5 — Usando os contatos NA e NF (NO e NC em inglés de Normally
Open e Normally Closed)

Em Robética ou Mecatronica, saber usar estas duas fungdes é importante.

Podemos utilizar um sensor para ligar ao mesmo uma certa carga externa
(um sistema de aviso) e, simultaneamente, desligar outro circuito (um motor)
empregando a segunda configuragdo. Como os contatos sao diferentes, os dois
circuitos estdo separados, podendo funcionar com tensdes diferentes.
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REVERSAO DE MOTOR DC OU INVERSAO DE POLARIDADE

Os relés de dois contatos reversiveis DPDT (Double Pole Double Through),
que funcionam como chaves H acionadas por um sinal aplicado a uma bobina
oferecem possibilidades de aplicagdo bastante interessantes ao projetista de
Roboética ou Mecatronica. Na figura 6 temos os diversos tipos de relés dispo-
niveis.

+ MO NC MO NO MC MO MNC MO MNC MO
é) # e RSN
- Common C L C C C C
Relay SPST SPST DPST SPDT DPDT
Col (NO] (NC] (MNO) (B-M; (B-M)

Figura 6 — Os diversos tipos de relés

Uma primeira aplicagao simples consiste no controle do sentido de rotagao
de um motor de corrente continua, que € ilustrado na figura 7.

Com o relé desenergizado a corrente circula pelo motor num sentido. Quando
o relé é energizado, o sentido de circulagéo da corrente pelo motor é invertido
e ele passa a girar em sentido contrério.

Um nivel Idgico no relé pode determinar, portanto, o sentido de rotagéo do
motor, o que leva este circuito a substituir uma ponte H que, normalmente, pre-
cisa de pelo menos 4 transistores para cumprir com a mesma finalidade.

Para inverter a rotagdo de um motor com a troca de niveis de uma saida de
um Arduino ou outro microcontrolador podemos usar um relé de 5 V conforme
ligagdo mostrada abaixo. O motor tem alimentagao independente. Para ligar e
desligar o motor podemos usar um segundo relé. Para relés de maior tensao é
conveniente usar uma etapa de excitagdo do circuito.

o+ O-

Motor

K1

-

Figura 7 — Controle simples de sentido de rotagdo com
relé sensivel de 5V

MUDANCA DE TENSAO NUMA CARGA

Uma aplicagéo interessante para um relé de duplo contato reversivel é apre-
sentada na figura 8.



Com o relé desenergizado a carga é alimentada pelas duas baterias em sé-
rie, ou seja, com a tensdo de B1 mais a de B2. Quando aplicamos uma tenséo a
bobina do relé e ele troca as posi¢cbes dos contatos, as baterias s&o conectadas
a carga em paralelo.

— 1
e B2
v ot |
L
o C
+ Cﬂfﬂ&f
- K1
v
Relé
E ]

Figura 8 — Mudanca da tensao aplicada
a uma carga (motor)

Este tipo de circuito pode ser util quando desejamos alimentar uma carga
com duas tensdes a partir de um controle externo.

COMUTAGAO SERIE/PARALELO

Outra aplicacdo derivada desta € mostrada na figura 9.

[Carga| 2

Figura 9 — Comutagéo série/paralelo usando um relé de dois
contatos reversiveis

Neste circuito, quando o relé estd desenergizado as duas cargas séo ligadas
em série e alimentadas pela bateria, recebendo cada uma metade da tenséo
(se forem iguais).

No entanto, no momento que o relé é energizado, as cargas passam a ser
conectadas em paralelo com a bateria.
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1N4002

6.'12!'
24V
101.1Fa
10 000 uF

Figura 11 — O relé permanece fecha-
do por tempo que depende de C1
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CONTROLE DE MOVIMENTO PARA MOTORES DC

Um pouco mais complexo que o anterior, ja podendo ser chamado de shield,
este circuito pode ser usado no controle de movimento de um robd, atuando so-
bre o motor. Dois motores devem ser usados em controles semelhantes, haven-
do duas entradas légicas de controle. O circuito pode ser facilmente adaptado
para operar como um shield de microcontrolador utilizando-se relés sensiveis
de 5 V. O circuito € mostrado na figura 10.

; e =
K1 E_[ T
r LO_] M ‘
04 _
G €
Eo LO_] LC
\ E1 E2 | Fungao
1 ] Gira para direita |

0

I ‘ Gira para a esquerda |

|0 0 | Parado !
1 1 Condigao Proibida |

ACIONAMENTO TEMPORIZADO

Figura 10 — Circuito com reversao
usando dois relés

Os relés podem ser usados diretamente também no acionamento temporiza-
do de cargas, desde que os intervalos desejados sejam bem pequenos.

Isso pode ser necessario, por exemplo, quando um sensor deva ativar um
relé, mas ele é acionado por um intervalo de tempo tdo curto que nao seja su-
ficiente para mover o motor.

Podemos prolongar o tempo de acionamento de um relé que controla um
motor, por exemplo, usando o circuito mostrado na figura 11.

Um leve pressionar da chave S1 (que pode ser um sensor) é suficiente para
carregar C1 e fechar os contatos do relé. Mesmo depois que S1 foi desligada,
a descarga de C1 pela bobina do mantém o contato fechado por algum tempo.

Este tempo dependera da resisténcia 6hmica da bobina do relé e do valor do
capacitor empregado, podendo se estender por alguns segundos. Um circuito
deste tipo torna o tempo de acionamento de uma carga quase que independen-
te do tempo de acionamento do sensor ou interruptor S1.

ACIONAMENTO POR TEMPO LIMITADO

Uma outra aplicagdo que envolve o uso de um capacitor e um relé é o acio-
namento por tempo limitado, apresentado na figura 12.

Este circuito limita o tempo de acionamento de wuma carga
tornando-o independente também do tempo em que o interruptor ou sensor fica
fechado. O relé fecha seus contatos apenas pelo tempo de carga do capacitor.

Este tempo é dado pela resisténcia 6hmica do enrolamento do relé e pelo
valor do capacitor, podendo chegar a alguns segundos com os valores maiores.
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+ K1
! 612/
Cq 24V

10pF a fa,

10 000 pF L

Figura 12 — Ao fechar S1 o relé fica fechado por tempo que
depende de C1 mesmo mantendo S1 fechada

INTERMITENTE OU PISCA-PISCA

Na figura 13 temos uma outra configuragdo para um relé, que € um pouco
diferente do normal.

+0 Contatos do relé
O— K1
6/12/
Cq 24V
10 uF a E
10 000 puF
s

Figura 13 — Explorado em outro artigo desta revista temos
um pisca-pisca que tem apenas dois componentes

Trata-se de um pisca-pisca ou intermitente cuja constante de tempo é dada
pela resisténcia 6hmica do relé e pelo valor do capacitor. O funcionamento des-
te circuito é facil de ser explicado.

Quandoocircuitoéalimentado,ocapacitorcarrega-seaomesmotempoqueorelé
comuta.Nestacomutagdoaalimentagaodabobinaéinterrompida, masorelénaoé
desarmado de imediato. Ele precisa de um tempo que corresponde a descarga
do capacitor.

Quando o capacitor tem sua carga reduzida a ponto de ndo conseguir mais
manter o relé energizado, ele desliga e, novamente, o relé é armado e o capa-
citor carregado pelos contatos NF.

Temos entéo a repeticao do ciclo. O relé fica abrindo e fechando numa fre-
quéncia que depende do capacitor e da bobina do relé.

APLICAGOES AVANGCADAS
Relé com trava

Esta interessante ideia pratica se encontra na se¢ao Banco de Circuitos de
nosso site com o cadigo CIR762. O relé fecha seus contatos e trava quando
qualquer um dos sensores ligados em paralelo, a partir de S1 for fechado. O
relé é de 6 V para uma alimentagédo de 6 V, mas pode ser usado um relé de



outra tensdo, bastando que B1 acompanhe. O “Bell” no circuito pode ser uma
cigarra ou qualquer sistema sonoro de aviso que funcione com a tensdo da
bateria. Figura 14.

—f

TO : .
ADDITIONAL 5| o % i
SWITCHES

Bl

@

Figura 14 — O relé fecha e assim permanece mesmo que S1 seja aberta ou
outras chaves em paralelo

Flip-flop com relés

Mais uma com relés. Na figura 15 temos o circuito de um biestavel usando
dois relés. Encontramos este circuito num artigo sobre relés numa antiga publi-
cacgao técnica.

+ +
—— —
-
+ PULSES e el
PRYI (lry2
- - . =]

Figura 15 — Flip-flop com dois relés

Controle digital com relés

Quem pensa que os relés servem apenas para ligar ou desligar circuitos ou
fazer a comutagdo simples é porque ndo conhece todas suas utilidades. No
circuito da figura 16 mostramos como implementar um controle digital usando
apenas 4 relés de 1 a 4 contatos reversiveis para ter saidas codificadas a partir
de uma entrada em binario. Com o acionamento codificado dos relés pode-se
controlar qual das saidas de 16 recebe a alimentagdo do sinal de entrada. E
vocé conhece todas as aplicagdes possiveis dos relés?

Observe que sédo usados relés especiais de contatos multiplos. No entanto,
podemos usar relés comuns, simplesmente ligando dois ou mais deles com as
bobinas em paralelo.
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ENERGIZED RELAYS

FUNCTION TO BE ROUTED

5 -
ot B at ab

Figura 16 — Controle digital com relés

Controle digital de relés 2

O circuito que mostramos na figura 17. Este circuito consiste num rearranjo
do circuito anterior também usando 4 relés. Encontramos esta configuragéo de
automatismo digital numa revista Radio Electronics antiga.

NONE

=
ENERGIZED RELAYS

FUNCTION TO BE ROUTED
T

ENERGIZED RELAYS
3

ow || [ [
l‘ &8 & 14

Figura 17 — Rearranjo do circuito anterior



46

MECRTRONICR JOVEM

Chave progressiva de relés

O circuito progressivo mostrado na figura 18 tem trava permitindo o aciona-
mento codificado. Os relés sempre devem ter bobinas de acordo com a tenséo
controlada ou de alimentagao.

—_|: = - ¥ "'_'|_
RY ! RY 3 RYS
'5_ p-— T
&y o o
T
woh i
o T0
5L 2w (U 2= (USSR
_1_:-;.:1‘ - F Y
=
RY2 AY 4 RY 6
PULSE INPUT 2 (+ PULSES] ]

Figura 18 — Uma chave progressiva

Automatismo com trava usando relés

Esta configuragéo para automatismo com trava usando relés foi encontrada
numa documentagdo antiga. O circuito usa relés de acordo com a tensao de
controle. Figura 19.

IPULSES |

= -

PULSES TO
NEXT BANK

—

'y

Figura 19 — Automatismo com trava
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Acionador sequencial com relés

Finalmente temos na figura 20 mais uma aplicagdo somente com relés. Sa-
bendo usar ndo ha limite para o que se pode fazer com relés, como ja falamos
em post anterior.

Este diagrama mostra como usar relés com contatos duplos reversiveis
num acionador sequencial por pulsos. Que tal experimentar. Mostra que usan-
do componentes passivos eletromecéanico podemos fazer o mesmo que um
Arduino ou um 4017. Este circuito up-down de acionamento de relés para
aplicagdes em automagédo. O circuito usa relés de acordo com a tenséo de
alimentacao.

3 \ =3
MO q,._rl'.' S-amry o
M. e = L —— — T |
NC.-~ i
PULSES

RY2 RY3 RY4

Figura 20 — Acionador sequencial

CONCLUSAO

No passado até mesmo computadores eram feitos usando somente relés.
Isso sem falar nas centrais de comutacgao teleféonica. Os relés sdo extremamen-
te versateis podendo ser usados em aplicagdes que ndo tém limite. Conforme
vimos, em alguns casos até mesmo aplicagcdes que hoje sdo feitas usando
microcontroladores, seriam resolvidas por um pequeno conjunto de relés. Que
tal criar a sua?

CURSO

valor que cabe no seu bolso. Confira.

ACESSE:

Aulas ao vivo via Microsoft Teams cursos.vandertronic.com

N3o sera necessario instalar nada em seu computador

Plataforma AVA para acesso

Aprenda a programar o Arduino desde os principios basicos, introducdo a eletrdnica,
até a interagdo com a internet. Este curso fara vocé compreender tudo o que voce sese
precisa @ muito mais para iniciar nesse mundo incrivel da tecnologia. E isso por um

aos materiais didatico


http://cursos.vandertronic.com
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