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Eu Avisei !

E importante salientar que as montagens aqui
apresentadas tem o objetivo didatico, ou seja, ndo
deve ser um produto final de mercado. Outra coisa
importante é que as montagens devem ser
acompanhadas por um adulto responsavel. E
comum as montagens ndo funcionarem ou darem
certo nas primeiras tentativas, assim como
podemos ver em nossas live, por isso, ndo desista,
a persisténcia é a alma do maker.

Caso vocé copie ou reproduza qualquer contetido
desta edicéo, pedimos que mencione e coloque o
link para que outros possam baixar ou ler o
conteldo original, referéncias déo credibilidade
naquilo que vocé fala ou escreve.

Mencione através da #mecatronicajovem a
montagem que vocé fez desta edigéo, gostariamos
muito de mostrar o seu projeto em nossas lives.
Para finalizar, nas montagens usamos materiais
que podem nos machucar ou fazer mal, entdo use
material de prote¢do e como mencionado, sempre
procure um adulto responsavel para ajudar em
suas montagens.

Colaboradores

Vocé encontrara todos 0s nossos
colaboradores em nossas lives, tanto na tela
como no chat. Temos também o0s nossos
colaboradores no Discord. Quer conhecer
esta turma? Entre para o Clube da
Mecatronica Jovem no Discord -> https:/
discord.gg/sHmBawH6dT

No nosso Clube da Mecatronica Jovem, editamos uma revista
que resume os projetos de nossos membros e colaboradores,
apresentados nas lives de quarta e quinta-feira, das 20h as 21h, no
canal do YouTube do Instituto Newton C. Braga.

Os projetos normalmente seguem um tema — como Cidades
Inteligentes, Musica, entre outros. Mas, nesta temporada, decidimos
que o tema seria projetos aleatérios, ou seja, criatividade solta para
fazer 0 que viesse a mente.

E vale destacar: nossos colaboradores capricharam. Trouxeram
projetos excelentes, explicando cada detalhe da montagem com
clareza e dedicagdo. E inspirador ver como a criatividade cresce
quando ninguém coloca limites.

Vamos ser sinceros: muita coisa boa na mecatrénica nasce do
famoso “deixa eu testar uma ideia aqui”. Os projetos aleatdrios sdo
exatamente isso — aquela vontade de montar um circuito sem
motivo, experimentar um sensor s6 por curiosidade ou fazer uma
gambiarra que, do nada, vira solugao.

Aproveite esta edicao e deixe que ela incentive sua criatividade
para fazer o seu préprio projeto aleatorio.

Boas montagens e até a proxima edigao.

Luiz Henrique Correa Bernardes

Chegamos a edi¢ao 27 da nossa revista Mecatronica Jovem em
que colocamos mais uma selegéo de projetos interessantes, desta
vez abordamos o tema Projetos Aleatdrios. As ideias de nossos
colaboradores sdo tantas que todas as vezes que vamos preparar
uma edigao as discussdes sdo acaloradas e nao é facil chegar a um
tema como ocorreu agora. Assim, levando em conta que o proprio
nome da revista, Mecatrénica Jovem, restringe as aplicacdes e que
0 correto seria, ndo apenas unir a eletrébnica @ mecanica como
muito mais, indo a robética, automagéo, eletronica, eletroquimica,
bibnica, astrondutica, etc. resolvermos ir dar aos nossos
colaboradores para escolher os temas de forma aleatéria, surgindo
entdo esta edicdo bem interessante com projetos e ideias que
certamente vao estimular nossos leitores, ate mesmo a criar seu
projeto e participar de nossas edi¢bes. Venha se unir ao nosso
clube de montadores de coisas legais, criando seu projeto e
mostrando como a mente criativa dos nossos makers pode dar ao
mundo ideias interessantes e inovativas. Veja no indice qual projeto
vOcé vai montar, ou se teve uma ideia interessante e escreva-nos
contando sua experiéncia.

Newton C. Braga
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MEDINDO 0 MONONIDO DE GARBONO
GOM 0 MQ-7 E A P PIGD

Renato Paiotti

Neste artigo vamos criar um sensor de mondxido de
carbono num ambiente fechado, pois 0 mondxido de
carbono é prejudicial a saude, podendo levar a morte. O
projeto aqui é educacional, mas serve para ilustrar bem o
funcionamento deste sistema, que pode detectar
incéndios, vazamentos e ambientes contaminados por
monoxido de carbono. O sensor que utilizamos é o MQ-7,
pois ele é facil de encontrar nas lojas de eletrénica, caso
precise de uma maior precisdo, é importante utilizar
outros sensores mais profissionais.




No esquema da figura 1 temos o esquema elétrico da montagem,
onde ligamos o0 VCC e o GND do mddulo no Vout (3,3 V) e no GND da
Pi Pico respectivamente. Ligamos no GPIO26 (ADCO0) da Pi Pico o
pino A0 do mddulo, pois faremos a coleta analdgica do sinal. O pino DO
do modulo é usado quando queremos usar 0 moédulo como um aviso,
ou seja, passou de um limite aceitavel de monoxido de carbono, o pino
Do passa de 0 para 1. Este limite € ajustado por um potenciémetro que
esta no modulo.

O Funcionamento do MQ-7

O funcionamento do modulo MQ-7 baseia-se em uma reacgao
quimica de oxirreducdo que ocorre em sua superficie interna quando
exposta ao Monoxido de Carbono (CO), alterando a sua condutividade
elétrica [MQ-7 Gas Sensor - Waveshare Wiki].

O sensor funciona através de quatro pilares principais:

1. O Elemento Sensor (Diéxido de Estanho - Sn0; )

No coragdo do MQ-7 existe um tubo ceramico minusculo revestido
com uma camada de Dioxido de Estanho (Sn0;) [Médulo MQ-7 -
RoboCore, MQ-7 Gas Sensor - Waveshare Wiki].

VCC - 3V3 (0UT)
GND - GND

DO - GPIO22

AO - ADCO

Figura 1 — Esquema da montagem.




e Em ar limpo: O oxigénio presente no ar é absorvido pela
superficie do sensor e retém os elétrons livres do material. Isso cria
uma barreira de energia, resultando em uma alta resisténcia elétrica
(pouca corrente passa). [1, 2]

e Em presenca de CO: O Monoxido de Carbono reage com o
oxigénio preso na superficie, liberando esses elétrons de volta para o
material. Isso quebra a barreira de energia e faz a resisténcia elétrica
despencar [MQ-7 Gas Sensor - Waveshare Wiki]. Quanto mais CO
houver no ar, menor sera a resisténcia do sensor [MQ-7 Gas Sensor -
Waveshare Wiki].

2. O Ciclo de Aquecimento OBRIGATORIO (High-Low)

Para que essa reacao quimica aconteca de forma precisa e o0 sensor
consiga se "limpar" entre as leituras, ele possui uma resisténcia de
aquecimento interna [Médulo MQ-7 - RoboCore, MQ-7 Gas Sensor -
Waveshare Wiki]. O MQ-7 exige um funcionamento em ciclos térmicos
controlados (geralmente via hardware ou codigo):

1. Fase de Aquecimento/Limpeza (Alta Tensdo - 5V por 60
segundos): O aquecedor trabalha na poténcia maxima. Nessa fase, ele
queima e limpa qualquer impureza, vapor de agua ou outros gases que
tenham ficado acumulados na placa. As leituras feitas aqui nédo sao
validas para o CO.

2. Fase de Medigao (Baixa Tensao - 1.4V por 90 segundos): A
tensdo do aquecedor cai. E exatamente nessa temperatura mais baixa
que o Dioxido de Estanho reage com o Monéxido de Carbono com alta
sensibilidade. O microcontrolador (como a Pi Pico) deve ler o pino
analdgico apenas nos ultimos segundos dessa fase.

3. A Placa Eletronica (O Médulo Comercial)

O sensor bruto é soldado em uma pequena placa de circuito para
facilitar o uso no Arduino ou Raspberry Pi [Médulo MQ-7 - RoboCore,
MQ-7 Gas Sensor - Waveshare Wiki]. Essa placa contém:

e Pino AO (Saida Analdgica): Um circuito divisor de tensdo
simples. Conforme a resisténcia do sensor diminui (mais gas CO), a
tensao enviada por este pino sobe (variando de 0V a 5V) [Médulo MQ-7
- RoboCore, MQ-7 Gas Sensor - Waveshare Wiki]. E esse pino que
lemos no ADC da Pico.




e Pino DO (Saida Digital): Passa por
um chip comparador (geralmente o
LM393). Ele envia apenas 0 (Gas
Detectado) ou 1 (Ar Limpo) [Médulo MQ-7
- RoboCore, MQ-7 Gas Sensor -
Waveshare Wiki].

e Potencidbmetro (Trimpot): Um
pequeno parafuso azul na placa. Vocé o
gira para definir manualmente a partir de
qual concentracdo de gas o pino digital
(DO) deve mudar de estado [Médulo MQ-
7 - RoboCore, MQ-7 Gas Sensor -
Waveshare Wiki]. [3]

4. Circuito Interno Simplificado

O mobdulo basicamente mapeia a
resisténcia interna do sensor ($R_s$)
contra um resistor fixo de calibracéo
($R_L$, localizado atras da placa). A
tensdo de saida ($V_{out}$) que vai para
a sua Pi Pico segue a logica:

$$V_{out} = V_{cc} \times
\left(\frac{R_LKR _s + R_L}\right)$$

Como $R _s$ cai drasticamente na
presenga de Monoxido de Carbono, o
resultado matematico é um aumento
linear e perceptivel na tensdo medida no
pino analdgico.

Como explicamos que o MQ-7 precisa
dessa alternancia de 5V e 1.4V para
funcionar profissionalmente:

e Vocé gostaria de aprender a fazer o
circuito elétrico com um transistor para
que a Pi Pico consiga alternar essa
voltagem do aquecedor
automaticamente?

[1] https://
www.bosontreinamentos.com.br

[3] https://
www.autocorerobotica.com.br
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e Ou prefere continuar usando o método simplificado de
alimentacdo direta em 5V constantes (ideal para testes
rapidos)?

Diga-me qual rumo prefere tomar no aprendizado!

O ajuste

Os sensores de monodxido de carbono mais precisos,
possuem uma taxa quase que fixa de medicdo, mas o MQ-7
nao € tdo preciso assim entre eles, ou seja, vocé podera
pegar um lote que a faixa de tensdo que eles devolvem ao
detectar o monoxido de carbono seja bem diferente entre si.

Para ajustar, execute o cédigo, espere 1 minuto para que o
dioxido de estanho esquente, num ambiente ventilado,
verifique a tensdao que o moédulo esta retornando, faca um
rolinho de papel bem compacto, coloque fogo na ponta e logo
apague, para que fique saindo fumacga. Aproxime a fumaga do
sensor e veja o valor retornado, com este valor vocé tera a
meédia da deteccdo de pouco e muita fumaca. Lembre-se de
tomar cuidado, pois com fogo nao se brinca.

Codigo
import machine
import utime

# 1. Configuragdes dos Pinos
mq7_pin = machine.ADC(26)  # Sensor MQ-7 no GP26 (ADCO0)
led_pin = machine.Pin("LED", machine.Pin.OUT) # LED interno da Pi Pico (ou pino 25)

# 2. Definigdo dos Limiares de Tens&o (Valores de corte aproximados)

# O MQ-7 opera em 5V, mas a Pico I& no méaximo 3.3V no ADC.

LIMIAR_ALERTA = 0.50 # Tensao acima de 0.5V indica presenca suspeita de CO
LIMIAR_PERIGO = 1.20 # Tens&o acima de 1.2V indica alta concentragdo/perigo

# Fator de conversao (16-bits para 3.3V)
conversor = 3.3 / 65535

print("--- Monitor de Mondxido de Carbono Inicializado ---")
while True:

# Leitura do sensor
tensao = mq7_pin.read_u16() * conversor




print(f"Tensao MQ-7: {tensao:.2f}V", end=" | Status: ")

# 3. Lagica do Alarme Visual (LED)
if tensao >= LIMIAR_PERIGO:
print(" PERIGO CRITICO!")
# Pisca muito rapido (Sinal de evacuagao)
for _in range(10):
led_pin.toggle()
utime.sleep_ms(50)

elif tensao >= LIMIAR_ALERTA:
print(" ALERTA (Presenca de Gas)")
# Pisca moderado (Sinal de atencgao)
for _in range(2):
led_pin.toggle()
utime.sleep_ms(250)

else:
print(" Ar Limpo")
led_pin.off() # Garante que o LED fica apagado se estiver seguro
utime.sleep(1.0) # Espera padrdo de 1 segundo

Material

resistor 1 - laranja Laranja Marrom - 330 Ohms
resistor 2 - amarelo violeta amarelo - 470K

Conclusao

Este experimento e muito
interessante para o aprendizado de
elementos quimicos, tensdo e corrente
elétrica, sistemas de seguranga e
programagao em microcontroladores. Se
utilizar a versdo com conexdo da
Raspberry Pi Pico, é possivel acessar
estes dados remotamente, ou disparar
um alarme via WiFi. Como sempre,
deixo links aqui de videos que
complementam este projeto.




(b Incopostes

CECAP
D .

A GIGANTE QUE MOVE A INDUSTRIA DA INCOPOSTES

Centro de Atendimento Especial a Crianga e ao Adolescente de Paranavai
Prof. Eng. Vander da Silva Gongalves

Em uma industria de grande porte, a movimentagao de materiais pesados &
uma das etapas mais importantes do processo produtivo. Para realizar essa
tarefa com seguranga, rapidez e precisdo, sao utilizados equipamentos
especificos capazes de transportar cargas de varias toneladas.
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Entre esses equipamentos,
destaca-se a ponte rolante
figura 1, considerada um dos
principais sistemas de
movimentagdo de  cargas
dentro do ambiente industrial.

Durante a visita técnica
realizada a Incopostes, as
criangcas e adolescentes do
CECAP puderam conhecer de
perto o funcionamento desse
equipamento e compreender
sua importancia na fabricagao
de postes e estruturas de
concreto.

O que é uma ponte
rolante?
A ponte rolante € um

equipamento utilizado para

Figura 1

transportar cargas pesadas no interior de galpdes industriais. Ela se
desloca sobre trilhos instalados nas laterais da estrutura do prédio,
permitindo movimentagao em diferentes dire¢des.

Seu sistema € composto por uma estrutura metalica (a ponte), um
carro de translagcdo e um mecanismo de elevagdo equipado com

cabos de ago, correntes ou ganchos. Essa
combinacao permite levantar, transportar e
posicionar  materiais com  elevada
precisio.

Na Incopostes, a ponte rolante possui
capacidade para movimentar até 20
toneladas figura 2, sendo fundamental
para o transporte de armaduras, formas
metalicas, postes e outros artefatos de
concreto ao longo da linha de produgao.

Figura 2
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Quem acompanhou
nossa visita a
Incopostes?

A visita foi acompanhada pela
equipe do CECAP, Kelen Araujo
Pedro Sampaio dos Santos
(Assistente de Coordenacgéo), pelo
Eng. Prof. Vander da Silva
Gongalves (instrutor), responsavel
pelas atividades de robotica e
tecnologia, juntamente com as
criangas e adolescentes
participantes do projeto. Na
empresa, fomos recebidos por
Diego Henrique Ramos (Gerente
Fabril), Jhonatan Marques Silva
Santos (Gerente Fabril), Gabriela
Costa de Andrade Céndido
(Auxiliar Administrativo), Vanessa
Santos da Silva (Operadora de
Maquina) e Grasiele Torino
(Técnica de Seguranga do
Trabalho), que apresentaram toda
a estrutura industrial e explicaram
as etapas de fabricagdo dos postes
de concreto.

Michael Antonio Teodoro -
CECAP

Como funciona?

O funcionamento da ponte rolante ocorre por meio de
motores elétricos que realizam trés movimentos
principais:

* Movimento longitudinal: desloca toda a ponte ao
longo do galpéo.

* Movimento transversal: move o carro sobre a
ponte.

* Movimento vertical: realiza a elevagdo ou
descida da carga através do gancho.

Esses trés movimentos permitem que qualquer carga
seja posicionada com grande precisdo dentro da area
de trabalho, reduzindo o esforcgo fisico dos operadores e
aumentando significativamente a produtividade, figura
3.

Aplicacao na fabricacao de postes
Na fabricacdo de postes de concreto, diversos
componentes apresentam elevado peso,

impossibilitando sua movimentagédo manual.
A ponte rolante € utilizada para transportar:
* Armaduras de aco;
* Postes durante diferentes etapas da fabricacao;
* Pecas de concreto acabadas;

Figura 3 - Circuitaria montada no TinkerCad
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* Equipamentos e acessorios utilizados na
producao.

Esse processo reduz o tempo de
movimentagao das pecgas, melhora a organizagao
da fabrica e diminui os riscos de acidentes
relacionados ao transporte manual de cargas.

Seguranca em primeiro lugar

Embora seja um equipamento extremamente
eficiente, a ponte rolante exige procedimentos
rigorosos de seguranca.

Entre os principais cuidados estao:

* inspecgdes periddicas dos cabos de ago e
ganchos;

« verificagao dos freios e sistemas elétricos;

» treinamento dos operadores;

* sinalizagdo da area de movimentagao;

* respeito ao limite maximo de carga;

* comunicagado constante entre operadores
e equipes de solo.

Durante a visita a Incopostes, as criangcas e
adolescentes observaram que o funcionamento
da ponte rolante acontece em areas onde
circulam diversos colaboradores, reforcando a
importancia de sistemas que aumentem a
seguranga de todos.

Tecnologia aplicada a seguranca

A observacdo da rotina industrial inspirou as
criangas e adolescentes do CECAP a
desenvolverem um sistema eletrbnico de alerta
utilizando ESP32 e o protocolo ESP32-NOW, que
estara na proxima edigao.

A proposta consiste em instalar um mddulo
transmissor na ponte rolante capaz de detectar
quando o equipamento entra em operagao. Esse
sinal é enviado instantaneamente para
dispositivos receptores utilizados pelos

Onde fica localizada a
Incopostes?

A Incopostes esta localizada as
margens da Rodovia BR-376, km
111, no Distrito Industrial de
Paranavai — Parana. Sua
localizagéo estratégica facilita o
recebimento de matérias-primas e
a distribuicdo de postes e
estruturas de concreto para
diversas regides do Brasil.
Gustavo Henri Alves da Silva -
CECAP

Simulag&o da armadura de metal.
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1 - Ponte Rolante

4 - Armadura

3 - Sinalizagdo

5 - Visita Técnica

Infografico do Projeto
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trabalhadores, que acionam LEDs de alta intensidade e um
motor vibratério (VibraCall), permitindo que colaboradores
com deficiéncia auditiva também sejam alertados sobre a
movimentagao da ponte.

Essa solucdo demonstra como a robdtica educacional
pode contribuir para tornar o ambiente industrial mais seguro

: . Equipe de
e inclusivo. Robética
Curiosidade - Ana Julia de Araujo dos

Vocé sabia que algumas pontes rolantes utilizadas na | Santos .
industria conseguem levantar mais de 500 toneladas? Esses - Aryel Miranda Fantum
) ~ . : - Eduardo Do Nascimento
equipamentos sdo empregados em setores como siderurgia,

Marques
construgdo naval, usinas hidrelétricas e fabricacdo de -Es?herSouza de Oliveira

grandes turbinas. - Gustavo Henri Alves da
Mesmo com capacidades muito menores, como a ponte Silva
rolante utilizada na Incopostes, esses equipamentos | - Isabelle Vitéria da Silva

desempenham um papel essencial para garantir eficiéncia, Gomes

produtividade e seguranga na fabricacdo de estruturas de 'JOéQ Pedro Dias
Nascimento

concreto.
- Kaue Soares Drobot
} - Leonardo Faccin
Conclusao - Lorena Braga da Cruz
A ponte rolante é muito mais do que um equipamento de | - |orena Izabel de Castro
transporte de cargas. Ela representa um elemento essencial | - Lucas Araujo Sampaio
para a produtividade e para a seguranga dentro da industria | dos Santos
moderna. - Luiz Henrique Ciconato
Na Incopostes, esse equipamento possibilita a da Silva
. ~ . - Manuela Granero de
movimentagdo eficiente de estruturas de grande porte e

durante todas as etapas da produgado. Além disso, a visita | _ Michael Antonio Teodoro

técnica mostrou que observar atentamente os processos - Miguel Rodrigues do

industriais pode inspirar solugdes tecnologicas inovadoras, | Nascimento

como o sistema de alerta desenvolvido pelas criancas e | - Miguel Sousa da Silva

adolescentes do CECAP. - Murilo Damasceno Santos
Com conhecimento, criatividade e tecnologia, é possivel | - Otavio Araljo Sampaio

dos Santos

transformar desafios do ambiente industrial em

oportunidades para construir fabricas cada vez mais
seguras, eficientes e inclusivas. Nos vemos na préxima
edicdo com mais novidades!

Mecatrénica jovem Mecatrbnica jovem Mecatrdnica jovem Mecatronica jovem Mecatrdnica jovem 15



ROBO SEGUE LINHA COM

Para montar um robd segue linha vocé precisara
logicamente de uma Raspberry Pi Pico (qualquer
versdo), um modulo drive de controle de motor, o
L298N, 2 motores amarelinhos, 4 pilhas com o seu
devido suporte, dois sensores IR TCRT5000, fios e
solda, além da base do robd que pode ser impressa ou
usar as plataformas de acrilicos prontas de mercado.

RASPBERRY P PICO

Renato Paiotti
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Vamos comegar com a parte eletronica, onde na figura 1 temos o
esquema elétrico da montagem. Pode parecer meio confuso , mas é
possivel notar que os pinos de 1 a 6, ou seja, as GPIOS 0 a 5, estéo
ligadas no drive L298N, onde as GPIOS 0 e 5 ficam ligadas nas portas
ENA e ENB (Enable A e B) do drive, por onde é possivel controlar a
velocidade dos motores através do PWM gerada na Pi Pico. As GPIOS
1 a 4 temos o sentido de cada motor, onde as GPIOS 1 e 2 direcionam
o sentido da rotacdo do motor 1 e as GPIOS 3 e 4 do motor 2.

Como usaremos as pilhas para fornecer a energia para todo o
sistema, ligamos o positivo da bateria no pino 6 a 12 V da L298N, o
GND ao meio e pino de 5 V conectamos ao pino VSYS da Pi Pico.
Mas aqui fica um lembrete: Nao ligue a bateria a Pi Pico enquanto a
mesma estiver conectada ao 5 V do computador, pois podemos
queimar a placa. Atras deste conector, temos um jumper que devemos
deixar conectado, pois ele ativa a saida de 5 V que ira alimentar a Pi
Pico.

Ligamos os motores amarelinhos nos conectores correspondentes
no L298N, cada lado do mdédulo temos a ligagdo de um motor. Aqui o
positivo e o negativo do motor deverao estar de acordo com o sentido
de rotagao, se € pra frente ou para tras. Se depois de rodar o cédigo o
motor girar no sentido inverso, vocé podera inverter os polos do motor,
ou trocar no cédigo o acionamento de cada um, para que o motor gire
no sentido correto quando for acionado.

Os sensores IR (TCRT5000) possuem 4 pinos, o A0, DO, GND e o
VCC. O VCC ligamos no 3,3 V OUT da Pi Pico, o GND ao GND da
placa e aqui temos duas formas de obter os sinais, de forma analdgica
(AO) ou digital (D0O). Vamos utilizar a forma analdgica, porém vamos
conectar tanto o A0 como o DO caso vocé precise modificar algo. O
sensor do lado direito conectamos o0 AO ao ADC1 e o DO ao GP1022, o
do lado esquerdo 0 A0 ao ADCO e o DO ao GPIO21.

O Funcionamento

Para facilitar a nossa vida, é aconselhavel colocar um bot&o liga/
desliga entre as pilhas e o Médulo L298N. Quando a Pi Pico comega o
seu programa, ela verifica se os sensores IR estdo sobre uma parte
branca, recebendo a luz. Quando ambos os sensores recebem a luz, é
sinal que ambas estdo sobre uma parte branca (reflexiva), quando um
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Figura 1 - Esquema elétrico do sistema.

dos sensores passa sobre uma faixa preta, o sensor IR para de
receber a luz que ela mesma emite, e no cédigo paramos o motor do
mesmo lado para que o robd gire até o0 momento que o sensor comega
a receber a luz novamente, indicando que a faixa preta esta entre os
sensores. O mesmo acontece do outro lado, fazendo que o robd ande
sobre a faixa preta. A pista pode ser feita sobre um chéo claro e a faixa
preta pode ser pintada ou usar fita isolante.

O Cadigo

Usamos o Thonny para digitar o nosso codigo em micropython, para
facilitar o entendimento do cddigo usamos um outro cédigo onde
incluimos ele no cédigo principal ( o0 main.py ). No codigo podemos ver
que se ambos os sensores estdo sobre uma parte branca, ambos os
motores rodam normalmente, quando o sensor da esquerda passa
sobre a faixa preta, o sinal enviado vai para zero € o motor da
esquerda € paralisado e o motor da direita vira mais rapido, fazendo a
curva. O mesmo procedimento é feito do lado inverso.

from machine import Pin, PWM, ADC
from L298N_motor import L298N
import time

#Pinos do sensor IR 1
pino_IR_DO0 = 22
IR_DO = machine.Pin(pino_IR_D0, machine.Pin.IN) #sem PULL UP
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IR_AO = ADC(1)

#Pinos do sensor IR 2

pino_IR_D1 =21

IR_D1 = machine.Pin(pino_IR_D1, machine.Pin.IN) #sem PULL UP
IR_A1=ADC(0)

CorteLinha = 1

# Inicializa o PWM e define a frequéncia para 1000Hz (padréo para motores)
#Pinos do mddulo L298N

ena_pin = Pin(0)

ENA = PWM(ena_pin)

ENA freq(1000) # < ISSO E CRUCIAL

enb_pin = Pin(5)
ENB = PWM(enb_pin)
ENB.freq(1000) # < ISSO E CRUCIAL

IN1 = Pin
IN2 = Pin
IN3 = Pin
IN4 = Pin

1, Pin.OUT
2, Pin.OUT
3, Pin.OUT
4, Pin.OUT

AA,\A
—_ — — —

motor1 = L298N(ENA, IN1, IN2)
motor2 = L298N(ENB, IN3, IN4)

# Defina a velocidade (ajuste para testar, experimente valores maiores se nao girar)
velocidade_reta = 49000
velocidade_curva = 54000

def frente():
motor1.forward()
motor2.forward()
motor1.setSpeed(velocidade_reta)
motor2.setSpeed(velocidade_reta)
def parar():
motor1.stop()
motor2.stop()
def esquerdal):
motor1.forward()
motor2.stop()
motor1.setSpeed(velocidade_curva)
def direita():
motor2.forward()
motor1.stop()
motor2.setSpeed(velocidade_curva)




try:
while True:
#analisamos a tens&o da porta anal6gica do sensores
tensao_IR_A0O = IR_A0.read_u16() * (3.3 / 65535.0)
tensao_IR_A1 = IR_A1.read_u16() * (3.3 / 65535.0)

#analisamos se algum sensor esta sobre a faixa preta
na_linha_esq = tensao_IR_A1 > CorteLinha
na_linha_dir = tensao_IR_AQ > CorteLinha

if na_linha_esq and not na_linha_dir:
esquerda()

elif na_linha_dir and not na_linha_esq:
direita()

elif not na_linha_esq and not na_linha_dir:
frente()

else:
frente()

except Keyboardinterrupt:
print("Programa interrompido. Parando motores.")
parar()

Conclusao

O robdé segue linha é um dos exercicios de robdtica mais
utilizados nas escolas e competicbes, porém a maioria utiliza o
Arduino , e aqui temos uma versao usando o Raspberry Pi Pico,
mais enxuta e econdmica. Utilizando a versao “W” da Pi Pico é
possivel coletar informagdes ou controlar este mesmo robd.

Nas referéncias deixo diversos links caso queira conhecer um
pouco mais de cada mddulo utilizado aqui.

Como funciona o sistema de um roboé segue linha?

Um robd segue-linha € um dispositivo autbnomo projetado para
seguir um caminho especifico, geralmente uma linha preta em uma
superficie branca (ou vice-versa). O segredo do seu funcionamento
estd em um ciclo de feedback em tempo real composto por
sensores, processamento e atuadores.
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Os Trés Pilares do Funcionamento

1. Percepgéao (Sensores)

O "olho" do rob6 é um conjunto de sensores de infravermelho (IR)
voltados para o chdo.

e Como funciona: O sensor emite uma luz infravermelha e mede
a reflexéo.

e Superficies: Superficies claras (branco) refletem a maior parte
da luz, enquanto superficies escuras (preto) absorvem quase toda a
luz.

e Leitura: O robd detecta a diferenca de reflexdo e sabe
exatamente se esta sobre a linha, se saiu pela direita ou se saiu pela
esquerda.

2. Processamento (O Cérebro)

Um microcontrolador (como um Arduino ou ESP32) recebe os
dados dos sensores e toma decisbes baseadas em um codigo de
programacao.

e Se o sensor central detecta a linha, o rob6 segue em frente.

e Se 0s sensores laterais detectam a linha, o robé entende que
esta saindo do caminho e precisa corrigir a rota.

3. Acao (Atuadores)

Com base na decisdo do processamento, o robd ajusta a
velocidade dos seus motores (geralmente dois motores
independentes, um para cada lado).

e Para virar a esquerda, o motor direito acelera ou o esquerdo
desacelera.

e Para virar a direita, ocorre o inverso.

O Conceito de Controle (PID)

Robbés mais avangcados nao apenas "ligam" ou "desligam" os
motores ao detectar a linha. Eles utilizam um algoritmo chamado PID
(Proporcional, Integral e Derivativo).

Em vez de movimentos bruscos (ziguezague), o PID permite que o
robd faga curvas suaves e constantes, calculando o erro (a distancia
entre o centro do robd e o centro da linha) e ajustando a velocidade
dos motores de forma proporcional a esse erro.
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Resumo do Ciclo

1. Sensores leem a posigao da linha.

2. O Microcontrolador calcula o desvio (erro).

3. O Algoritmo define quanto cada motor deve girar.
4. Os Motores corrigem a trajetéria.

5. O processo se repete milhares de vezes por
Nota: A precisdo do robd
depende da quantidade de segundo.
sensores  (mais  sensores
permitem leituras mais
detalhadas da curva) e da Referencias
qualidade do algoritmo de Usando o L298N
controle utilizado para suavizar
oS Mmovimentos. https://www.youtube.com/watch?v=-9DrOBeyIMA
O Sensor IR TCRT5000

https://www.youtube.com/watch?v=JUW_CSIDaDY
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CONSTRUCAO DE UM ROBO INSPIRADO NO WALL-E
UTILIZANDO IMPRESSAO 3D EM PETG E ARDUINO

Prof. Eng. Vander da Silva Goncalves

A robdtica educacional tem se consolidado como
uma importante ferramenta para o desenvolvimento de
competéncias em eletrbnica, programagao, mecanica
e fabricagédo digital. Nesse contexto, a impressao 3D
possibilita transformar projetos digitais em prototipos
funcionais, permitindo que estudantes e entusiastas
compreendam todo o processo de desenvolvimento de
um robd.
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Com o objetivo de

explorar essas
tecnologias, foi
desenvolvido o]

projeto DROID-E3D,
um robd inspirado no
personagem WALL-E, utilizando impressdo 3D em filamento PETG,
componentes eletrbnicos baseados em Arduino e técnicas de
montagem mecanica. O projeto teve como finalidade demonstrar a
integracao entre fabricagao digital, robotica e programacgao, servindo
como ferramenta didatica para atividades Maker.

Desenvolvimento

O projeto foi baseado no modelo disponibilizado gratuitamente na
plataforma MakerWorld pelo criador Mauricio dos Santos, que
desenvolveu uma estrutura mecanica compativel com Arduino e
voltada ao ensino de robdtica. O modelo apresenta excelente
qualidade de projeto, facilitando tanto a impressdao quanto a
montagem dos componentes eletronicos.[1]

Todas as pecas, foram produzidas em PETG, material escolhido
por oferecer maior resisténcia mecanica, estabilidade térmica e
durabilidade quando comparado ao PLA. Apdés a impressao, as
pecas passaram por acabamento e montagem estrutural.

A eletrbnica do robd foi planejada para utilizar uma placa Arduino,
servomotores para movimentagcao da cabega e dos bragos, motores
DC para tracéo, sensores e demais componentes compativeis com a
plataforma Arduino. Essa configuragdo permite futuras expansdes,
incluindo controle remoto, sensores de obstaculos e novas
funcionalidades.

Atencao professores, durante a construgdo foram aplicados
conhecimentos de:

- Impresséo 3D;

- Modelagem e montagem mecénica;

- Eletrénica embarcada;

- Programacgé&o em Arduino;

- Integracgéo entre hardware e software.

Figura 1 - Lateral.
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Além do aspecto técnico, o projeto demonstra como modelos
compartilhados pela comunidade Maker podem ser adaptados e
utilizados como ferramenta de ensino, incentivando a criatividade e o
aprendizado pratico.

Agradecimentos

Este projeto s6 foi possivel gragcas ao excelente trabalho realizado
por Mauricio dos Santos, autor do modelo DROID-E3D Arduino
Edition, disponibilizado gratuitamente na plataforma MakerWorld. Seu
compartilhamento contribui significativamente para a disseminagéao do
conhecimento em impressao 3D, robdtica e cultura Maker, permitindo
que educadores, estudantes e desenvolvedores possam aprender,
experimentar e criar novos projetos a partir de sua iniciativa. Fica
registrado o sincero agradecimento pela generosidade em
compartilhar seu trabalho com toda a comunidade Maker. [1]

Conclusao

A construgdo do DROID-E3D demonstrou o enorme potencial da
impressdao 3D associada a robdtica educacional. A utilizacdo do
filamento PETG proporcionou excelente qualidade estrutural, enquanto
a integragdo com Arduino tornou o projeto uma plataforma versatil
para futuras implementagdes eletronicas e de programacéao.

Mais do que construir um robd inspirado em um personagem
conhecido mundialmente, o projeto evidencia como o
compartilhamento de conhecimento entre os membros da comunidade
Maker fortalece o desenvolvimento tecnoldgico, incentiva a inovagao e
amplia o acesso a educagéao tecnoldgica.

Projetos como este
mostram que
criatividade, colaboracao
e tecnologia caminham
juntas na formagao de
novos desenvolvedores,
makers e futuros
profissionais da area de
mecatroénica.

Figura 2 - Esteira.
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Figura 3

Baixe todos os arquivos e construa o seu proprio projeto de forma pratica e completa!

Referéncias

[1] DROID-E3D ESTILO FAN ART ROBO VERSAO CORTADA A
LASER Arquivo 3D para Usinagem CNC - corte a laser Cults

MAURICIO DOS SANTOS. DROID-E3D Compatible Arduino
Edition. MakerWorld. Disponivel em: MakerWorld — DROID-E3D
Compatible Arduino Edition. Acesso em: 14 jul. 2026.

Arduino — Pagina Oficial

MAURICIO DOS SANTOS. DROID-E3D — Fan Art estilo WALL-E
para Arduino. Cults3D. Descri¢cao técnica do projeto e especificagdes
dos componentes. (Cults 3D)
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CRIANDO UM ASSISTENTE DE IA
PARA AUTOMACAO
RESIDENCIAL COM O

UNIHIKER K10

Loria do time DFRobot

Imagine um assistente de I|A capaz de ouvir, compreender e ajustar-se
automaticamente para garantir o conforto no ambiente da sua casa. Neste projeto,
desenvolvemos um assistente inteligente para o ambiente, gerenciado por IA, utilizando
duas placas UNIHIKER K10, sensores ambientais e o sistema de IA de voz XiaoZhi. O
sistema monitora o ambiente, interpreta comandos de voz em linguagem natural e ajusta
proativamente a velocidade do ventilador e a iluminagao, transformando o seu espagco em
um companbheiro inteligente e responsivo.

28



O sistema

A inovagao central deste projeto reside no uso do MCP (Model
Context Protocol) para eliminar o "silo de informagdes" entre grandes
modelos de linguagem e o mundo fisico.

« O Cérebro (K10-A): Responsavel por converter a fala do
usuario em texto e envia-la para o LLM. Ao combinar a entrada do
usuario com seu *prompt* de sistema, o LLM determina a intencéo do
usuario. Caso seja necessaria a percepgao do ambiente ou um ajuste
de hardware, o LLM gera uma chamada de ferramenta MCP
padronizada.

O Corpo (K10-B): Executa-se como um servidor MCP local na
mesma rede Wi-Fi, expondo trés fungdes principais (ferramentas) ao
LLM: ‘get _environment’, ‘set fan" e ‘“set_light environment’. Ao
receber uma chamada de ferramenta, ele interage diretamente com
periféricos de hardware e envia os resultados da execug¢ao de volta ao
cérebro de forma assincrona.

interacao por voz
envia comandos de controle

WebSocket/MCP

Feedback de Execugdo

IS s

Terminal de Interacdo
de Voz Inteligente

UNIHIKER K10-A UNIHIKER K10-B
Terminal XiaoZhi Terminal de Servico MCP

(&)

<N e

Terminal de Execugdo de Hardware

Figura 1: Topologia do sistema e loop de dados.

Hardware e Software
Compenentes

« 2 x UNIHIKER K10;
1 x Mddulo Fan;

+ 2 x Cabos USB Tipo-C.

Ferramentas do software
* Mind+ IDE (Verséo 2.0);
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Figura 2 - UNIHIKER K10-A exibindo o modo de configurado de rede.

*Firmware - XiaoZhi Al Open-
Source Voice;

* XiaoZhi Console [https://
xiaozhi.me/].

Implementacao passo a
passo

Passo 1: Placa de
Provisionamento A (Cérebro de Interagao)

1. Gravar Firmware: Conecte a Placa A a um PC e grave o firmware de
voz XiaoZhi Al usando a ferramenta oficial.

2. Configurar Wi-Fi: Ligue a placa, conecte-se ao ponto de acesso local
dela (hotspot) via smartphone ou PC e insira as credenciais da sua rede
Wi-Fi local.

3. Vincular Dispositivo: Copie o codigo de ativagédo exibido na tela da
Placa A, acesse [https://xiaozhi.me/] e clique em "Add Device" (Adicionar
Dispositivo) para vincula-lo.

Step 2: Configurando a Placa B (A¢ao via Terminal)

1. Inicialize a IDE: Abra o Mind+ 2.0, mude para o "Modo de Upload" e
carregue a biblioteca do controlador principal UNIHIKER K10 na secéo de
Extensdes.

2. Carregue a extensdao MCP: Pesquise por "XiaoZhi MCP" na aba
Modulos e carregue a biblioteca XiaoZhi MCP Client.

A légica central do terminal de execucédo (K10-B) consiste em expor
suas capacidades de hardware ao LLM por meio do registro de trés
ferramentas MCP distintas:

Ferramenta de Percepcao
Ambiental (get_environment)

Descrigao: Utiliza sensores integrados
para capturar a temperatura e a umidade
ambiente em tempo real, permitindo que o
LLM avalie o conforto do ambiente.

Logica: Ao receber uma solicitacado de
chamada MCP, o sistema Ié os valores
dos sensores e o0s retorna como um
objeto JSON estruturado.
Figura 3 - Vinculagao do dispositivo no console web do XiaoZhi Al.

Add Device

* Verification Code: | "osmmm
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Advanced Filter v Sensor Actuato
Advanced Filter Main Board Kit Official Library
|.I.a,i.l | a

micro:bit V2 UNIHIKER K10 Xiaozhi MCP Client

Figura 4: Carregamento das extensées UNIHIKER K10 e XiaoZhi MCP Client no Mind+

Ferramenta de controle da ventoinha (set_fan)

» Descrigao: Controla o estado (ligado/desligado) da ventoinha de
resfriamento CC.

* Logica: Define um parametro booleano ‘on’. Se ‘on’ for
verdadeiro (True), o pino PO (conectado a ventoinha) emite um valor
PWM maximo de 1023 para acionar a ventoinha; se for falso (False),
emite O.

@ When MCP receives tool call

humidity = to @ read humidity %RH ~

humidity ~ to read temperature °C =

cache text iuin temperature | online 1~ color
cache text joirl humidity | online 2 ~ color
1

show cached content

Q Reurm e reute QNI - join join (QESIIED join temperaure QD oin. jin QUEKITERD iy

Figura 5: Programa em blocos para registrar e executar a ferramenta get_environment

Ferramenta de Ajuste de Illuminacdo Ambiente
(set_light_environment) T

When MCP receives tool call

Get MCP boolean param m her

analog PO v output PWM (@IpX] ,
, @ @ Figura 6: Programa em blocos

Return MCP result = para a légica de controle de
hardware set_fan

@ analog PO~ outputPWMo

K10

Return MCP result -
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+ Para destacar o raciocinio avancado da IA, a ferramenta de
iluminacado vai além de simples interruptores de ligar/desligar. Ela
aceita multiplos parametros (modo, brilho, cor) para se adequar a
diversos cenarios de convivéncia, conforme descrito na Tabela 1.

Tabela 1 - Modos e comportamentos de controle de iluminagéo

Parametro  Tipo Descrigao

mode String Modo iluminag&o: auto (automético) / study (estudo) / relax
(relaxamento) / night (noite) / off (off) / manual (manual)

brightness Number Funciona somente no modo manual; configura o brilho da luz na
faixade0-9

color Number Funciona somente em modo manual; o valor da variavel integral
RGB representa a cor do LED

led_count Number Funciona somente em modo manual; nimero de LEDs acessos: 0,

1, 2; o valor -1 acende todos LEDs

€3 When MCP receives tool call (RN I

set lightvalue = to| © read ight

& Getmcp string parom (IS - @I _then
if . lightvalue <= @D

© tumonled aiL - color @) AJUSta d |Ium|nagao

baseada na luz ambiente
setled brightness 8 +

lightvalve > @GR and lightvalue < EED)
tumoffled AL«
tumonled ALL ~ color @

set led brightness 5 ~

turn offled ALL »

tumonled ALL ~ color @)

set led brightness 2 ~

" € cetMcpsuingparam D - @D

) turnoffled ALL~

elseif @ Get MCP string param w =  the n©

@ turnoffled ALL ~
|

© setledbrightness 1~

€ Get MCP string param (ETTISD =

turnoffled ALL - . ~
Configuracao

turnonled ALL = colur. modo estudo

set led brightness 7 ~

tunoffled ALL ~
Configuracdo
modo relax

£ GetMCP string param (ITYIID = @ p

turnonled ALL »  color

Configuracao
modo noite

@ turnonled 1- mlnr.
I

\f

Apaga a luz
N pag

—> Configura
manualmente o nimero
de LEDs, cor e brilho

Figura 7: Programa em bloco para ajuste de luz multi-cenario
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Interligacao dos Terminais: Configuracao de Ponta a
Ponta

No codigo do Mind+ para o K10-B, inicialize a conexdo Wi-Fi
utilizando as mesmas credenciais de rede do K10-A. Acesse o
console XiaoZhi, abra as "MCP Settings" (Configuragdes MCP) do
dispositivo e cligue em "Get MCP Endpoint" (Obter Endpoint MCP).
Copie esse endereco exclusivo e cole-o no bloco de inicializacéo
designado no Mind+.

-
MCP Endpoint X
Official Services Endpoint Status
s Not Connected  Refresh
Weather x  Music x
Endpoint URL
] Below is the MCP endpoint address for this agent. View Endpoint Documentation
Custom Services
wss://api.xiaozhi.me/mcp/ *token=eyJhbGciOiJFUZT1NA. . . Lxq700dCNg Show
Get MCP Endpoint ﬂ
@ unihiker k10 on start
© set PO~ mode OUTPUT -
LT
@ ILTEIRAY T SESSDE * DFRobot-guest * RGN~ dfrobot@2017 "
@ Initialize MCP Connection Endpoint € )
Cole aquio

wez://api. xiaozhi. me/mep/? : seu token

token=ey hbrci01]FUzI1NiI=sInREcC

IETkpEVCT Y. ev] Lo2VrSWOioiMxRzT10

CwiTWdlbnRTICI6Mz I4MDQzLCT 1bmEwh

21udE1LTjoiTWdlbnREMz I4MDGzIiwic

HiycGIzZ5I6Im] jeCl1bmRwb21udCI=1

mlhdCTEMTc 3N E LN Y zMiwi ZXhw] j om0

DAINzEwMiMyLQ, gL HEOwLEL I WALT Onll

S_COr jpAEwefiBxkCF §_Suw jWxr 0T 2£0

S

Figura 8: Obtencgao do endpoint do MCP no console e colagem no bloco de inicializagao.

Clique em "Upload" para gravar o cddigo no K10-B. Assim que o
console exibir o status das ferramentas do terminal de execucéo
como "Online", a conexao entre o hardware fisico e o LLM na nuvem
estara estabelecida.
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Perfil e Logica Comportamental do Assistente Inteligente

Para conferir ao sistema uma personalidade realista, carregue um prompt
de sistema personalizado no console (consulte o Apéndice para a
configuragdo completa do prompt), nomeando o assistente como "Jarvis".
Suas regras de comportamento rigorosas correspondem diretamente aos
recursos de hardware:

* Perceber antes de agir. deve verificar o ambiente por meio de
‘get_environment’ antes de alternar o estado do hardware. Utiliza linguagem
casual em vez de jargao técnico.

* Gatilhos de resposta proativa:

* Pouca luz — Aciona a ferramenta de iluminagdo — Diz: "It's a bit dark;
I'll brighten the lights for you."

+ Alta temperatura — Liga a ventoinha no pino PO — Exibe: "It's a bit
warm in the room; I'll turn on the fan for ventilation."

+ Baixa temperatura — Sugere conforto — Diz: "It's a bit cool in the room;
you might need to put on more clothes."

*+ Adaptagcdo ao contexto: Prioriza os modos set_light _environment.
(study/relax/night) para corresponder as atividades atuais, evitando a troca
frequente de dispositivos.

Conclusao

Por meio deste projeto, desenvolvemos com sucesso um sistema completo
de assistente de voz inteligente — abrangendo desde a compreensao da fala
e o sensoriamento do ambiente até o controle de dispositivos —
concretizando, assim, um agente inteligente capaz de “perceber o ambiente,
compreender a linguagem e agir de forma proativa”. Nesse processo, nao
estamos apenas utilizando o UNIHIKER K10; estamos criando um novo modo
de interacdo, no qual a IA deixa de ser apenas uma ferramenta em uma tela
para se tornar uma “companheira viva” em espacos reais.

Referéncias

DEMO Video English Version Reference Complete Code Jarvis Prompt
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FAZENDA INTELIGENTE
DA MECATRONICA
JOVEM

Luiz Henrique Correa Bernardes

O kit educacional da DFRobot Smart Farm Kit (figura 1) é bem
completo e possui diversos componentes, sensores e atuadores que
permitem a montagem de aplicagdes em cenarios realistas voltados ao
universo das fazendas (figura 2).
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Este artigo descreve a
montagem de um sistema de
irrigacdo  automatica. Como :
controlador digital, utilizaremos Smart Farm Kit
o0 moédulo Unihiker K10, também B et smen scenaros
da DFRobot (figura 3). il o
Internamente, ele utiliza um
modulo  ESP32-S3, possui
varios sensores, display e
conectores para sensores e
atuadores externos, além de
portas de expansdo. Um
diferencial interessante do K10 é o uso de conceitos de
Inteligéncia Artificial; nesta aplicagdo, utilizamos o
reconhecimento de voz para ligar e desligar o sistema.

Vamos inicialmente descrever o funcionamento do
sistema de irrigacao :

1- No K10 é colocado o sensor de umidade de solo
no conector PO

2- No conector P1 é colocado o sistema de bomba
de agua se sua alimentagdo formada por 4 pilhas de
1,5V.

Na figura 4 ilustra essa montagem, bem simples a
montagem e nao requer ferramentas e nem soldagem.

O sistema basicamente fica lendo a cada 5
segundos o sensor de Umidade de solo que retorna
uma valor aproximadamente de 0 a 3500.

Onde:

e (0-1200 — solo seco

e 1200-2500 — solo
umido

e 2500-3500 — muito
umido / 4gua

Vamos usar os Vvalores
abaixo de 1000 como
referéncia de solo seco, se o
sistema estiver ligado e for

Figura 1

Figura 3
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feita uma leitura abaixo de 1000 a bomba é
ligada por 2 segundos se valor da leitura for
maior a bomba n&o é ligada. Para a correta
leitura o sensor é colocado no solo conforme
ilustra a figura 5.

O sensor s6 é lido e mostrado seu
resultado se o Sistema estiver ligado, como
comentamos é utilizado o reconhecimento
de voz para identificar as frases “Power on”
e “Power off’ , sendo assim conseguimos
comandar pela voz o sistema .

Para programar o K10 é utilizado o
ambiente de programacgao “Mind+” a figura 6
(Versédo 1.8.1) com as extensdes K10 e
Sensor Analdgico de Umidade.

Figura 5

ROBO ODIR

Um Robo 4 em 1
para o ensino
de robodtica de
, forma facil

}/ e divertida

/4 Duelo de Bexigas

Rob6 Sumo

‘ Seguidor de Linha
KITS EDUCACIONAIS Robo Auténomo




® o0 00 0 0 00 0 0 0

e o 0 0 0 0

® o 0 0 o

e o 0o o

® e o 0 0 0 0 00 0 00

é Mind+ ¥1.8.1 RC3.0 MJ_AI_1.mp

Controle

UNIHIKER K10 na partica
armazenar em cache 2 imagem local

Pl = nomodo

Configurar o pino

Configurar o pino digital F1 = oo

© Adicionar comando de fala 1D

Adicionar eomando de fala 1D () co

Operadore

UTPUT -

Configurar reconheciments de fala Gontinua -

Enviar arduino C w

Edicdo
Manual

7  #include “"unihiker_k1@.h"

8 #include "arduino_image_cache.h”

Q@0

saida BANO «

// Varidvelis dinamicas

11  wvolatile float mind n_timeout,
12 // Declaragdo de funcde

13 uint32_t rgbTololor{uint8_t r,
14 woid DF_debounce_sensor();
15  weid DF_Bomba();

mind _n_

mpa de atvagio lingua Inglés «

uint8 t

16 // Crigr um objeto
. 17 UNIHIKER_K1@ kie;
e 18 wuint8 t screen_dir=2;
Varla\a’eis inal larminoso - owibir cor 19 ASR ary
3 torto om cache (QEEEYEERED na livna 7 - cor 20
© oo em cache (EETEETEERTERED ra inha 9 cor 24 i
= 22 // Inicio do programa principal

mostras contedids em cache

al lumanose
mude fisg power =

texto em cache

texto em cache (R

mcluir o texto da finha & «

mostrar conteddo em cache

Mochila

script

code

B comando de fala ID ) detectado? 3

23 = void setup() {

24 k1@.begin();

25 k1@.initScreen(screen_dir);
26 k18. creatCanvas();

B ra linha 7 - cor

nalinha 9+ car

Canfigurar o pino digital P1 - como saida BVAINO -

Figura 6 - Programa da Fazenda da Mecatrénica Jovem.

UNIHIKER K10 na partida

armazenar em cache a imagem local €) em X @ ¥ @
Configurar o pino P1~ nomodo OUTPUT «

Configurar o pino digital P1+ como saida BAIXO »

Configurar reconhecimento de fala  Continuo = | tempo de ativagio lingua Inglés =
Adicionar comando de fala ID @) comando

Adicionar comando de fala ID @) comando

inicializar a orientagdo da tela 0+

0 @ 0 0 O 0 0 0

fundo de cor sélida @)

Sinal luminoso  Todos (-1) » lexibir cor
texto em cache @@EENERREIELIRY na linha 7 -  cor
texto em cache @EESNIPEISESIISELERD na linha 9 = cor

© mostrar conteido em cache

HONE OB ORI )

mude timeout~ para @@
mude flag_power = para @)

G|

texto em cache nalinha 7+ cor
texto em cache nalinha 9+ cor
Configurar o pino digital P1~- como saida BAIXO -
excluir o texto da linha ' 8 ~

mostrar contetido em cache

texto em cache @@SEEIEYIELIREY na linha 7 -

texto em cache (combinar com 'Umidade | na linha

cor
8 ~ [cor

mostrar contetido em cache

debounce sensor

defina debounce sensor

© Configurar o pino digital P1+ como saida ALTO =

© texto em cache (TN INEEEERD na linha 9« cor

Configurar o pino digital P1+ como saida BAIXO +

texto em cache (E{IQSEReERIEIERY na linha 9+ cor

mostrar contetido em cache

Figura 7
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Imagem para colocar na tela do K10 (240px
x 129px)

Fazenda da
M_ecatronlca

Figura 8

Uma vez transmitido o programa para a K10 o mesmo
€ executado automaticamente na K10, o ponto inicial é o
Sistema Desligado, para ligar o Sistema, ative o
reconhecimento de voz falando “Jarvis” e uma vez o led
verde do canto superior direito ficar verde, fale “Power on
“, vocé vai notar que o Sistema ligou ( figura 9), se o
led ainda esta verde, fale “Power off” e o Sistema vai
desligar (figura 10)

Montagem elétrica

Agora que a K10 foi programada e testada a
funcionalidade de ligar / desligar o sistema, a sequéncia &
fazer as conexdes elétrica:

1- Do sensor analdgico de umidade de solo usando
no conector PO da K10

2- Do driver e alimentagao (6V — 4 pilhas ) da bomba
d’agua 4

A figura 11 ilustra essa montagem.

Figura 10
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Montagem final

Com o0s componentes mecanicos
(figura 12), monta-se a estrutura final
do sistema (figura 13).

Conclusao

O kit educacional Smart Farm Kit
fornece todos os elementos necessarios
para montar uma maquete funcional de
um sistema de irrigacao de fazenda. Em
conjunto com o K10, permite que alunos
e professores explorem esse universo,
personalizando a aplicagdo com novas
funcionalidades.

Clube da Mecatrénica Jovem

Participe do Clube da Mecatrénica
Jovem! La, diversos colaboradores
trocam ideias e sugestbes. As lives
acontecem as quartas e quintas-feiras,
das 20h as 21h, no canal do YouTube do
Instituto Newton C. Braga. No site https://
www.newtoncbraga.com.br/revistas e
possivel fazer downloads gratuitos de
revistas com varios projetos
interessantes.
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REALEJO ELETRONICO
AGORA COM MP3

Cicero Junior

Amigos da Mecatronica Jovem!
Para esta edicdo, além de fazermos a montagem no melhor estilo

old-school, resolvemos dar um pequeno upgrade no nosso querido
realejo da Edicéo 26!
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Sim!!! Agora ele ganhou uma shield Arduino a mais e, como se
isso ja nao fosse suficiente...

Temos agora um Modulo MP3 DFPlayer Mini!

Porque, afinal, um realejo pode até ser antigo... mas nada
impede que ele tenha tecnologia moderna para colocar a musica
para tocar!

Old-school por fora, Arduino por dentro e musica digital para
completar a festa!

A ideia

Quero comecar este topico agradecendo a todo o time da
Mecatrénica Jovem. Basta acompanhar as lives para perceber que
0 nosso realejo teve uma ajuda especial de todos os integrantes.
Cada um, de alguma forma, deixou sua contribuicdo nesse projeto.

E posso garantir uma coisa: foi um projeto muito agradavel de
montar!

Para fazer a montagem, tomei como base uma revista que
guardo com muito carinho: "Experiéncias e Brincadeiras com
Eletrénica Junior", de 1984.

Naquela época, esse projeto ja chamava a atencédo pelos
detalhes e pela riqueza da montagem. Mas o que mais me
encantou foi perceber que, além de montar o circuito e seguir o
projeto original, existia uma infinidade de possibilidades para dar
um toque especial e deixar a caixa do realejo com a sua propria
personalidade.

E foi exatamente isso que fizemos!

Ao longo da montagem, fomos colocando nossas préprias ideias,
modificando detalhes e dando aquele toque especial que
transforma um projeto em algo unico.

No final, o resultado ficou muito mais do que um simples realejo.
Ele se tornou um projeto exclusivo da Mecatrénica Jovem, feito com
a contribuicao e a criatividade de muitas maos.

E é isso que torna esse tipo de projeto tdo especial: vocé
comecga seguindo uma ideia de 1984 e, muitos anos depois, termina
com algo completamente novo, feito por um time inteiro e cheio de
historias para contar.
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Figura 1 - Ferramentas usadas.

Figura 2 - Coocando as partes da caixa.

Montegem

A ideia para a caixa do realejo surgiu de
um material que estava praticamente com
um pé na reciclagem. Sim, isso mesmo!
Encontramos algumas placas finas de
madeira antigas que, em vez de virarem
sucata, ganharam uma nova missao: dar um
toque nostélgico e cheio de personalidade
para a caixa do nosso projeto.

E vamos combinar: ndo poderia ser mais
"old school" do que isso!

A madeira antiga trouxe aquele charme de
coisa feita em outra época, deixando o
realejo com uma aparéncia que combina
perfeitamente com a proposta do projeto.

O resultado vocés podem conferir nas
figuras 1 e 2.

Agora chegamos a parte realmente
divertida da histdria!

Essa caixa totalmente old school ganhou,
por fora, uma boa dose de tecnologia
moderna. Afinal, ndo adianta ter cara de
antiguidade e deixar a tecnologia de fora,
nao € mesmo?

Entdo colocamos uma tela LCD 16x2 com
comunicacao 12C, um papagaio mecatronico
que bate as asas e ainda mexe a cabeca.
Sim, o papagaio também entrou na
brincadeira!

O resultado foi uma mistura um tanto
inusitada: uma caixa com aquele visual
antigo e nostalgico, mas com um toque
totalmente Maker e, claro, muita tecnologia
Arduino por tras de tudo.

E praticamente uma viagem no tempo:
por fora, parece que veio direto do passado;
por dentro, tem Arduino figura 3 € 4.
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Figura 4 - A tampa com o display e o periquito.

A manivela!

A manivela! Agora chegamos aquela parte
em que a criatividade e a capacidade de
improvisar entram em cena. E aqui vale uma
regra importante: quando vocé €& Maker,
praticamente qualquer coisa que estiver ao
alcance das maos pode virar parte de um
projeto!

A nossa manivela é formada por duas
chaves, ambas normalmente abertas. Uma
delas é responsavel por acionar o circuito do
nosso realejo. A segunda fica encarregada de
comandar toda a parte "inteligente" do
projeto, com a ajuda do nosso
superpoderoso Arduino Nano.

E aqui esta uma das partes mais legais: a
manivela pode ser construida de inumeras
maneiras. Vocé pode adaptar materiais,
inventar mecanismos e aproveitar o que tiver
disponivel. Afinal, no mundo Maker, nem
sempre existe uma unica maneira certa de
fazer as coisas.

A ideia é funcionar e, se possivel, ainda
ficar bonito!

Entédo, deixo na Figura 5 uma imagem da
manivela que construimos para 0 Nnosso
realejo. E apenas uma das muitas
possibilidades que vocé pode criar. Use a
criatividade, olhe ao redor e veja 0 que tem
disponivel. Vai que aquela peca esquecida
na gaveta ha dez anos finalmente encontra
sua grande misséo!

MP3
Bem, chega de conversa... € hora de
colocar a mao na massal
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Figura 5 - Como os contatos sdo ativados.

Como prometido logo no inicio deste artigo, esta versdo do nosso realejo
ganhou um upgrade de respeito: agora ele toca arquivos MP3. Afinal, um projeto de
1984 merece uma trilha sonora a altura dos tempos modernos!

E vamos comegar justamente por essa novidade.

Minha sugestao € montar primeiro o conjunto formado pelo Arduino Nano e pelo
modulo DFPlayer Mini. Eles formam a dupla responsavel por dar voz ao nosso
realejo, entdo faz todo sentido que sejam os primeiros a ocupar seus lugares no
projeto.

Na figura 6 vocé encontra um esquema desse inicio de montagem. Nao tenha
pressa, confira cada ligagdo com calma e aproveite esse momento. Afinal, todo
grande projeto comega com alguns fios, alguns componentes... e aquela classica
pergunta: "Sera que liguei tudo certo?"

Se a resposta for "sim", parabéns! Vocé acaba de dar o primeiro passo para
transformar um simples monte de componentes em um realejo que mistura
nostalgia, tecnologia e uma boa dose de diversao.

Figura 6 - Esquema o projeto MP3.
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Figura 7 - Diagrama elétrico do sistema.

Funcionamento

A primeira vista, nosso realejo parece apenas uma simpatica
caixinha de madeira com uma manivela na lateral. Mas n&o se deixe
enganar... 1a dentro existe uma verdadeira equipe trabalhando em
perfeita sintonia. E o chefe dessa turma toda atende pelo nome de
Arduino Nano.

Tudo comega com a manivela.

Ela possui duas chaves independentes, ambas normalmente
abertas, e cada uma tem uma missdo muito bem definida.

No instante em que vocé da a primeira volta na manivela, a primeira
chave avisa ao Arduino:

"Ei... alguém resolveu brincar!"

Sem perder tempo, o Arduino entra em acédo e liga o Relé 1,
enviando alimentacdo de 9 volts para o circuito eletrénico artesanal
construido com o CD4017 e os dez trimpots. Nesse momento, nosso
velho conhecido circuito de 1984 desperta depois de décadas
esperando por esse momento.

Ao mesmo tempo, o Arduino também acorda o modulo DFPlayer
Mini e manda iniciar a reprodug¢ao de um arquivo MP3.

"Mas... entdo os dois tocam ao mesmo tempo?"

Quase isso!
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Entre o circuito classico e o mddulo MP3 existe uma pequena chave
HH, que funciona como um maestro escolhendo quem sera o artista
da vez.

Se a chave estiver voltada para o circuito original, quem assume o
espetaculo é a eletrbnica de 1984, produzindo aquele som
caracteristico que todo apaixonado por projetos antigos conhece.

Se a chave estiver voltada para o outro lado, quem sobe ao palco é
o DFPlayer Mini, tocando uma musica em MP3 controlada pelo
Arduino.

E como escolher entre uma viagem ao passado ou um passeio pela
tecnologia atual. E o mais divertido € que a deciséo esta literalmente
na ponta de uma chave.

Enquanto isso, a segunda chave da manivela continua trabalhando
silenciosamente.

Cada vez que ela é acionada durante a rotagdo, o CD4017 avancga

uma posigao e seleciona um dos dez trimpots previamente ajustados.

Cada trimpot produz uma nota diferente e, nota apds nota, nasce a
melodia do nosso realejo.

Resumindo: uma chave diz ao Arduino que a festa comecou... a
outra é quem escreve a musica.

Enquanto a manivela continua girando, tudo permanece em perfeita
harmonia: display ligado, Arduino atento, circuito funcionando e musica
tocando.

Mas basta parar de girar...

O Arduino percebe rapidamente que a apresentacido terminou.

Imediatamente ele desliga o Relé 1, interrompendo a alimentagdo do
circuito de 1984, e também manda o DFPlayer parar a reprodugéo.

Vocé pensa que acabou?

Nada disso!

Agora comega o bis.

Assim que a musica termina, o Arduino liga o Relé 2. E ele quem
coloca em movimento 0 nosso papagaio mecatrénico, que comeca a
bater as asas e mexer a cabega como se estivesse comemorando o
fim do espetaculo.

O papagaio faz sua apresentagao durante alguns segundos, rouba
toda a atencdo da plateia e, somente quando termina sua
performance, o Arduino prepara a ultima surpresa.
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O display LCD 16x2 exibe uma frase motivacional escolhida
aleatoriamente entre varias mensagens gravadas na memoria. Cada
vez que o realejo para, existe uma nova chance de aparecer uma frase
diferente.

E como se, depois de cantar, tocar e dangar, o projeto ainda
resolvesse deixar um recado para quem esta assistindo.

Apos algum tempo, o display volta a mostrar a mensagem "Vire a
manivela".

E entdo tudo fica em siléncio novamente...

O Arduino permanece atento, o CD4017 descansa, o papagaio
recupera o félego e o velho circuito de 1984 aguarda pacientemente
pela proxima volta da manivela.

Porque, no fundo, esse projeto nunca esta realmente desligado.

Ele esta apenas esperando o préximo espetaculo comecar.

Consideracoes finais

Se vocé chegou até aqui, provavelmente percebeu que este artigo
nao contou apenas a historia da construcdo de um realejo.

Na verdade, ele contou a histéria de um grupo de pessoas que
resolveu pegar um projeto publicado em uma revista de 1984 e provar
que, mais de quarenta anos depois, ele ainda podia emocionar, ensinar
e, principalmente, divertir.

Quero deixar um agradecimento muito especial a toda a equipe da
Mecatrénica Jovem.

Durante as lives, cada integrante contribuiu de alguma forma. Teve
quem sugeriu ideias, quem encontrou solugdes para um problema,
quem deu um palpite na construgdo da caixa, quem ajudou na
programacao, quem incentivou e até quem fez aquela pergunta que
ninguém tinha pensado em fazer. No final das contas, este ndo é
apenas "o meu" realejo. Ele acabou se tornando um projeto de todos
nos.

E justamente esse espirito que faz a comunidade Maker ser tdo
especial. Um ajuda daqui, outro melhora dali, alguém aparece com
uma ideia completamente maluca... e, quando percebemos, nasceu
um projeto muito melhor do que imaginavamos no comeco.

E agora vem a melhor parte.

Nao olhe para este artigo como um projeto terminado.

Olhe para ele como um ponto de partida.
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DICA DE
LEITURA

SERIE COMPONENTES .

O AMPLIFICADOR
OPERACIONAL

*741%

Na eletrénica temos
componentes que sao
usados sempre e muitos
a partir de sua versao
original simplesmente
passam por melhorias,
upgrades que os levam
a um desempenho mais
apropriado aos circuitos
da eletrénica moderna.
Esse é o caso dos
amplificadores
operacionais e 0s
comparadores de
tensdo com destaque
para o 741.

Quem sabe vocé resolva construir uma caixa usando
uma impressora 3D? Ou talvez prefira madeira, acrilico,
aluminio ou até uma mistura de tudo isso.

Quem sabe o papagaio vire um tucano, uma coruja, um
robd, um dragdo ou qualquer outro personagem criado por
voceé.

Talvez a manivela ganhe um novo mecanismo. Talvez
vocé utilize sensores opticos, chaves diferentes ou invente
um sistema que ninguém jamais pensou em usar.

Quem sabe, no lugar do DFPlayer Mini, vocé encontre
outra maneira de reproduzir musicas. Ou talvez resolva
colocar luzes, efeitos sonoros, servomotores, Wi-Fi,
Bluetooth ou qualquer outra tecnologia que desperte sua
curiosidade.

A grande verdade é que este realejo ndo termina na
ultima pagina desta revista.

Ele continua na sua bancada. A seguir vocé encontrara o
codigo-fonte utilizado e algumas fotos da montagem para
qgue néo fique duvidas na hora de montar o seu,

Agora vocé vai experimentar, errar, desmontar, montar de
novo, mudar de ideia, descobrir solu¢cdes inesperadas e,
principalmente, aprender.

Foi exatamente assim que este projeto nasceu.

E, se existe uma mensagem que gostariamos de deixar
para todos os leitores, principalmente para aqueles que
estdo comegando agora, ela € muito simples:

Nao tenha medo de modificar.

N&o tenha medo de criar.

N&o tenha medo de errar.

Porque cada projeto que vocé constrdi carrega um pouco
da sua personalidade.

Copiar um circuito faz de vocé um montador.

Entender, modificar e colocar sua propria criatividade nele
faz de vocé um Maker.

Esperamos que este realejo tenha despertado em vocé a
mesma vontade que despertou em toda a equipe da
Mecatronica Jovem: a vontade de ligar o ferro de solda,
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separar alguns componentes e descobrir que a eletrénica continua sendo uma das
formas mais divertidas de transformar ideias em realidade.

Nos encontramos no proximo projeto.

E, até la... nunca pare de criar.

Codigo-Fonte

#include <Wire.h>

#include <LiquidCrystal_I2C.h>

#include <SoftwareSerial.h>

#include <DFRobotDFPlayerMini.h>

Il versao 4 COM ... COM ... COM ... o mp3 funcionou com rele1 rele2 11/07 VERSAO FINAL
LiquidCrystal_I2C Icd(0x27, 16, 2);

e DFPLAYER ---------mmmmev

SoftwareSerial mp3Serial(10, 11); // RX, TX

DFRobotDFPlayerMini player;

/Ibool musicaTocando = false;

int AlturaVolume = 30; // volume de 0 a 30

Il

const int pinoReed = 2;

constintrele1 = 3; // Liga rele1 enquanto gira saindo som da montagem do realejo 1984
constintrele2 = 4; // Aciona rele2 apds parar de girar manivela fazendo passarinho dancar
unsigned long ultimoPulso = 0;

unsigned long tempoParado = 1500;  // 1,5 s sem pulsos = parou tempo que identifica manivela parada
unsigned long tempoExibicao = 60000; // frase por 1 minuto  -- lendo sua msg no display
unsigned long tempoAcionamento = 10000; // relé 2 por 50 segundos  -- passarinho dangando
unsigned long tempoMostrouFrase = 0;

unsigned long inicioRele2 = 0;

bool girando = false;

bool fraseJaMostrada = false;

bool mostrandoFrase = false;

bool aguardandoRele2 = false;

const char* frases|] = {
"1. Terceirizando ",
"2. fazer o projeto",
"3. viva a mooca!!!",
"4.la vem 5 serie ",

"8. Tente de novo ",

"0. tao distante ",
"10.licao de casa "
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void setup() {

Icd.init();

Icd.backlight();

Serial.begin(9600);

I =mmmmeene- DFPLAYER ----------

mp3Serial.begin(9600);

if (Iplayer.begin(mp3Serial)) {
Serial.printin("DFPlayer nao encontrado!");
while (true);

}

delay(1000);

player.volume(AlturaVolume);

I

pinMode(pinoReed, INPUT_PULLUP);
pinMode(rele1, OUTPUT);
pinMode(rele2, OUTPUT);

Il Relés desligados (mddulo ativo em LOW)
digitalWrite(rele1, HIGH);

digitalWrite(rele2, HIGH);
randomSeed(analogRead(A0));

Icd.clear();
Icd.setCursor(0, 0);
Icd.print("Vire @ manivela");

}

void loop() {
static int estadoAnterior = HIGH;
int leitura = digitalRead(pinoReed);

/I Detecta passagem do ima

if (estadoAnterior == HIGH && leitura == LOW) {

ultimoPulso = millis();
Il Se estava aguardando o relé 2,
Il cancela tudo e volta para girando
if (aguardandoRele2) {
aguardandoRele2 = false;
/I Desliga relé 2
digitalWrite(rele2, HIGH);
girando = true;
Il Ligarelé 1
digitalWrite(rele1, LOW);
player.volume(AlturaVolume);  //0a 30
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player.play(1); // toca 0001.mp3
Icd.clear();

Icd.setCursor(0, 0);

Icd.print("Girando...");

/' Inicio normal da rotagao
if ('girando) {
girando = true;
fraseJaMostrada = false;
digitalWrite(rele1, LOW);

[]---

player.volume(AlturaVolume);  //0a 30
player.play(1); I toca 0001.mp3
/-

Icd.clear();

Icd.setCursor(0, 0);
Icd.print("Girando...");
}
}

estadoAnterior = leitura;
/I Detecta parada da manivela
if (girando &&
(millis() - ultimoPulso > tempoParado) &&
IfraseJaMostrada &&
laguardandoRele2) {
girando = false;

/I Desliga relé 1 imediatamente
digitalWrite(rele1, HIGH);
player.stop();

Il Liga relé 2
digitalWrite(rele2, LOW);
inicioRele2 = millis();
aguardandoRele2 = true;
|cd.clear();
lcd.setCursor(0, 0);
lcd.print("Aguarde...");

}

Il Tempo do relé 2 terminou
if (aguardandoRele2 &&
(millis() - inicioRele2 >= tempoAcionamento)) {
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aguardandoRele?2 = false;

/I Desliga relé 2
digitalWrite(rele2, HIGH);
fraseJaMostrada = true;
mostrarFrase(); }

/I Ap6s 1 minuto volta para a tela inicial
if (mostrandoFrase &&
(millis() - tempoMostrouFrase >= tempoExibicao)) {
mostrandoFrase = false;
Icd.clear();
Icd.setCursor(0, 0);
Icd.print("Vire @ manivela");

i

void mostrarFrase() {
int indice = random(0, sizeof(frases) / sizeof(frases[0]));
|cd.clear();
lcd.setCursor(0, 0);
lcd.print("Sua frase:");
lcd.setCursor(0, 1);
cd.print(frases[indice]);
tempoMostrouFrase = millis();
mostrandoFrase = true;
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A MINI BANCADA
PARA ELETRONICA

Evair Braga

Na edicdo 24 apresentei aos amigos, “A roleta de leds”, montada
em uma pequena caixa de MDF. Deem uma olhada nesta edi¢cao da
revista Mecatrénica Jovem (https://www.newtoncbraga.com.br/?
view=article&id=36012).
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Pois bem, nesta edicao apresento A Mini
bancada para “eletronica” (Figura 1), mais um
projeto com MDF.

Quando comecei na eletrbnica la no século
passado, nao tinha um local adequado para fazer
as montagens que via na Revista Saber
eletrébnica. Naquela época utilizava a mesa da
cozinha, mas “estranhamente” apareceu uma
mancha de queimado na mesa... e mamae achou
que foram minhas atividades as responsaveis

pelo ocorrido... sera?... Bem desde entdao meu

sonho foi ter uma bancada para colocar meus
“avancados” projetos em construgao, e mudar o
mundo... Hoje tenho no meu singelo Laboratério,
o Lab56, uma boa bancada (..0 mundo néao
mudei...)(Figura 2).

Dessa bancada surgiu a ideia para esse artigo.
Uma bancada pequena e facil de transportar, que
possa ser colocada em cima de uma mesa e que

tenha tomadas para os equipamentos, boa
iluminacao e seja segura para o hobista.
1 I 2 | 3 I 4 5 3
[ | 1
00 -

800

350

o Descrigdo:
Montagem geral
Mini Bancada para Eletrénica MJ

Criado por:
Evair Braga

Aprovado por:

Evair Braga

Documento tipo:

Projeto / Cliénte:

ESPECIFICACAO GERAL

Figura 3 26004M000 / Mecatrénica Jovem

Desenho ndmero:

Milimetros

MO01

Escala principal

1:8

Data:

09/06/2026

Versao: Folha:

01 2/2

Modelo 01

| Ad (297 x 210 mm)

59




Figura 4

>, E |
“I-Iumljnaq;ﬁo
interna ‘\

g

Figura 5

Figura 6

A mini bancada tem  oitenta
centimetros de comprimento, 35
centimetros de largura e 30 centimetros
de altura. Feita de MDF branco de 15 mm
de espessura (Figura 3), mas pode ser
feita de outros materiais, como
compensado, tabua de pinus, o0 que
estiver disponivel. Seu peso ficou em
torno de oito quilogramas, mas se for feita
de pinus, por exemplo, fica mais leve.

Na parte frontal temos uma chave
geral com luz indicadora (Figura 4),
interruptor para a iluminacdo da parte
inferior (Figura 5), quatro tomadas e um
ponto de aterramento para conexao de
dipositivos ESD (Figura 6).

Na parte traseira temos mais seis
tomadas para ligar os equipamentos que
ficam em cima da bancada (Figura 7). A
disposicdo dessas tomadas é estratégica,
pois ficam viradas para baixo, assim os
cabos nao ficam amassados, de encontro
com a parede, ja que normalmente a
bancada fica de alguma maneira
encostada contra uma parede (Figura
8).

Figura 7
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Toda parte elétrica da bancada ¢é
protegida por dispositivos de seguranga
contra curtos-circuitos e sobrecargas e 0
usuario também tem uma camada de
protecao contra choque elétrico
proporcionada por um dispositivo IDR de 30
mA (Figura 9).

Embora seja uma versao “mini”, € uma
bancada perfeitamente  funcional e
adequada para a pratica do hobby e até
mesmo para o profissional.

Aqui ao lado deixo um link para os
desenhos com todas as medidas da
bancada e também um link para o video de
sua construcao.

Um abraco a todos,
Obrigado!

Figura 9
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" EU, ROBO DE
ISAAC ASIMOV

Rafael Oliveira - Tio Rafa

Isaac Asimov e as perguntas que todo maker deveria
fazer

Tem livro que a gente |& uma vez e guarda na estante. E tem livro
que a gente carrega junto com a caixa de ferramentas, porque ele nao
fala s6 de robds, fala de como pensamos sobre eles. "Eu, Robd" é
desse segundo tipo. Para quem, como eu, vive entre datasheets,
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sensores e alunos tentando entender por que o servo motor nao
responde ao comando, esse livro nunca envelheceu. Ele sé ficou mais
urgente.

E confesso que esse texto tem um pé na nostalgia. Foi um dos
primeiros livros que me fez olhar pra um motorzinho ligado a um
circuito qualquer, e pensar "isso aqui também pode ter uma historia”.
Nao foi um livro que eu li por obrigagao de curso nem por indicagao de
ninguém, foi entusiasmo puro, daquele que a gente sente quando
encontra algo que explica o mundo do jeito que a gente ja suspeitava
que ele funcionava. Até hoje, quando um projeto meu se comporta de
um jeito que eu nao previ, uma parte de mim ainda pensa em Susan
Calvin tentando entender o robd que fugiu do script. Esses contos me
acompanham ha tanto tempo que viraram uma lente, € praticamente
impossivel dar aula de robdtica sem lembrar de alguma das Trés Leis.
Isso mesmo, se ja ouviu falar em trés leis da robatica, ja ouviu falar de
Asimov.

Quem foi Isaac Asimov

Isaac Asimov nasceu em 1920 numa pequena cidade russa,
Petrovichi, e migrou ainda crianga para o Brooklyn, em Nova York,
onde cresceu entre os balcdes da loja de doces e jornais da familia.
Essa combinacgédo,imigrante, leitor voraz de ficgdo cientifica pulp,
futuro bioquimico com doutorado pela Columbia,explica muito do
escritor que ele se tornou: alguém que tratava ciéncia e narrativa
como o0 mesmo oficio, ndo como dominios separados.

Asimov ndo era soO contista de robés. Era professor universitario,
divulgador cientifico incansavel e um dos autores mais prolificos do
século XX, com centenas de livros publicados em praticamente todas
as areas do conhecimento. Mas foi na ficgao cientifica, nos contos que
comporiam "Eu, Robd" (publicados entre
1940 e 1950 e reunidos em livro em
1950), que ele resolveu um problema que
incomodava o género desde Frankenstein
e Metropolis: o robé sempre era ameaca.
Asimov perguntou, e se ele fosse
ferramenta, com regras?

Isaac Asimov
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Edicdo em Portugués Editora Aleph

I"AAC ALIAMNOV

Nao é um romance, é um caderno
de casos

"Eu, Robdé" ndo é um romance no sentido
tradicional. Logo no comecgo a gente se vé na
situacdo de uma garotinha que seu melhor
amigo, € um robd... O que nos transporta
direto pra hoje, onde as pessoas estdo cada
vez mais “amigas” de Smartphone e
assistentes virtuais. A Obra é uma colecao de
contos amarrados pela memdéria da Dra. Susan
Calvin, robopsicéloga da U.S. Robots and
Mechanical Men, contando a um jornalista a

histéria dos robds positrénicos ao longo de
décadas. E é aqui que o livro se revela genial
para quem pensa em sistemas: cada conto &, na pratica,
um estudo de caso de engenharia com falha de
especificagao.

As Trés Leis da Robética

As Trés Leis parecem um pseudocodigo de seguranca
simples. Mas Asimov passa o livro inteiro mostrando que
regra simples nao € sistema seguro.

Um robd né&o pode ferir um ser humano, nem, por omisséo, permitir que um ser

humano sofra algum mal.

Um robd deve obedecer as ordens dos humanos, exceto quando conflitarem com

a Primeira Lei.

Um robd deve proteger a propria existéncia, desde que isso ndo conflite com a 12

oua2°Lei.

ROBO RRDUIND
BLUETOOTHVZ2
DO TIO RAFA e

entagrarm @l borats

Robds enlouquecem por conflito légico entre as leis,
desenvolvem comportamentos emergentes ndo previstos
pelos criadores e, em alguns contos, cumprem a regra ao
pé da letra, mas erram o espirito dela. Isso é debugging. E
teste de borda. E o que a gente vive toda vez que programa
uma maquina de estados num ESP32 e ela entra num loop
que "tecnicamente" esta seguindo o cédigo, mas fazendo
algo que ninguém pediu.

Para relembrar... A edigcdo numero 11 é sobre robos.
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"0 robé s6 faz sentido dentro de uma rede de responsabilidades humanas, ndao como objeto
isolado.”, um fio que liga Asimov a Simondon e Yuk Hui, décadas antes da palavra

cosmotécnica existir. Mas isso é assunto para as préoximas edigoes.

"O rob6 s6 faz sentido dentro de uma rede de responsabilidades
humanas, ndo como objeto isolado.”, um fio que liga Asimov a Simondon e
Yuk Hui, décadas antes da palavra cosmotécnica existir. Mas isso é
assunto para as proximas edigcoes.

Conclusao

Se vocé é maker, professor, estudante ou s6 curioso de robdética, "Eu,
Robd" ndo é leitura obrigatéria por nostalgia. E leitura obrigatéria porque
continua sendo o melhor manual nao técnico sobre os limites de qualquer
regra que a gente escreve para uma maquina obedecer.

Também tem filme

Se ler nao for suficiente pra te fisgar, existe também "Eu, Robd" (2004),
com Will Smith, dirigido por Alex Proyas. Vale o aviso: ndo € uma
adaptacao literal dos contos, € mais um thriller de acéo inspirado no
universo e nas Trés Leis do que uma transposicao fiel de "Circulo Vicioso'
ou "Mentiroso!" pra tela. Ainda assim, é uma porta de entrada visual legal
pro tema, principalmente pra quem quer ver a ideia da falha de
especificacdo das leis ganhando forma de perseguicdo e suspense.
Recomendo ler o livro primeiro, o filme rende muito mais quando vocé ja
sabe o0 que ele esta tomando de empréstimo e o que esta inventando.

"O Homem Bicentenario" é outro Asimov na telona, e conversa direto
com o mesmo universo de "Eu, Robd".

O filme é de 1999, dirigido por Chris Columbus, com Robin Williams no
papel do robd Andrew Martin. Ele é baseado na novela "O Homem
Bicentenario" (1976), que Asimov depois expandiu em romance com
Robert Silverberg, " Diferente do filme de 2004, esse aqui € bem mais fiel
ao espirito original: Andrew é um robé doméstico que, ao longo de dois
séculos, vai se tornando cada vez mais humano, aprende, cria, ama,
envelhece por escolha, e a historia inteira é sobre ele Iutando por
reconhecimento legal como pessoa. As Trés Leis aparecem, mas o filme é
mais drama existencial do que acéo; € o Asimov perguntando "o que faz
alguém humano?" em vez de "o que pode dar errado com uma regra?".
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E um contraponto bonito ao "Eu, Robd" de 2004: um é acdo com liberdades
criativas, o outro é drama lento e fiel ao tom mais filoséfico do autor.

Para os professores

» Lingua portuguesa podera estimular os alunos a debaterem os dilemas éticos de
cada conto e escreverem uma redacgao sobre eles.

* Filosofia/sociologia poderao usar as Trés Leis como porta de entrada para
discutir ética aplicada a tecnologia.

» Ciénciasl/fisica/robdtica poderéao relacionar cada "falha de especificagao" da ficgao
com casos reais de seguranga em sistemas embarcados.

Para saber mais
« ASIMOQV, Isaac,Eu, Rob0,coletanea de contos, 1950.
» Edigbes em portugués disponiveis pela Aleph. (Atual 212 Edigao-2026)

TIO RAFA

www.tiorafa.tec.br
rafaeloliveira.bael@gmail.com
robotica.cps.sp.gov.br
@prof.tiorafa

Seu primeiro

Aerobarco
de Radio
Controle

Marcio José Soares

https://www.youtube.com/@arnesake


www.tiorafa.tec.br
robotica.cps.sp.gov.br  

E um clube onde entusiastas em
tecnologia se encontram para
montar e desmontar

coisas interessantes.

Vocé encontra
varias edicoes, com oS
mais variados temas, que
podem ser baixadas
gratuitamente.
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