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Resumo

Este documento apresenta o processo de construcao de um veiculo controlado remotamente
através do sensor de movimento contido em um controle do modelo WiiMote. Na primeira
parte do mesmo serao explicadas as pecas utilizadas assim como o processo de montagem
do veiculo através do uso de diagramas.Na segunda porc¢ao sera disponibilizado e explicado
o cbdigo utilizado no projeto e por fim serao analisados os resultados obtidos na realizacao

do projeto.
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2.1
2.2

3.1
3.2

INTRODUCAO

HARDWARE .
Controlador . .

Receptor . . . .

SOFTWARE .

Sumario

Caodigodaantena. . . . . . . . . ... ..

Caddigo do veiculo . . . . . . ...

RESULTADOS EDISCUSSAO . . . . . . v v v e e e e i e i

CONCLUSAO

REFERENCIAS

ANEXOS



1 Introducao

Este projeto tem como propdsito a introducao dos casos de aplicagao de microcon-
troladores e o uso dos mesmos em diversas situagoes. Tal estudo se faz necessario uma vez
que os microcontroladores fazem parte do cotidiano de diversos profissionais da area de
computagao, ja que possuem diversas finalidades, além de serem acessiveis economicamente
e relativamente faceis de programar e manusear.

Para tal objetivo, foi-se desenvolvido um projeto de montagem de um veiculo
de controle remoto através de comandos de movimento, o qual é é constituido de duas
partes principais, sendo estas um microcontrolador do modelo arduino UNO, responsavel
por receber os comandos do WiiMote e transmiti-los através do uso de Bluetooth para a
segunda parte do projeto, a qual consiste de um microcontrolador TIVA-C, o qual recebe
os comandos e de acordo com eles move o veiculo, conforme demonstrado no esquematico
abaixo.

Envia os comandos

inseridos via bluetooth Processa oS comandos
[ = recebidos e os transmite via USE

Envia os comandos
recebidos via Bluetooth

Processa os comando
€ move o carrinho

Figura 1 — Diagrama do projeto

Primeiramente o usudrio movimenta o controle WiiMotel, inclinando-o para frente
ou para tras, para a esquerda ou para direita a partir de sua posicdo de repouso na
horizontal, o controle entao envia os dados captados para o computador, o qual através do
programa Wii_rc_car transmite os dados recebidos ao arduino através do Serial USB.

O arduino ao receber os dados da inclinagdo do controle determina o comando a

ser enviado para o carrinho e na sequeéncia transmite o mesmo por comunicacao Bluetooth



através de um HC-05 no modo mestre.
O comando ¢é entao recebido através de um HC-05 pelo microcontolador TIVA-C
que usa os dados para comandar o veiculo através de uma ponte H 1298N e entao o veiculo

Se move.



2 Hardware

O hardware do Projeto pode ser dividido em dua partes principais

2.1 Controlador

O controlador é a primeira parte do projeto, responsavel por captar o sinal do
WiiMote e transmiti-lo até o carrinho, sendo este composto de um controle WiiMote,
um computador com conexao Bluetooth com o WiiMote, um arduino UNO, ligado ao

computador através de um USB tipo B(figura 2) e um médulo bluetooth HC-05(figura 3).

Figura 2 — arduino UNO com o cabo USB
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Figura 3 — Mdédulo Bluetooth HC-05



2.2 Receptor

O receptor ¢ a segunda parte do projeto e constitui-se do carrinho em si,possuindo
um microcontrolador tiva ¢ series tm4c1294(figura 4) conectado a um maédulo bluetooth
HC-05, e um driver de motor ponte H L298N(figura 5) que controla os motores do chassi
Economy 2WD do tanque tiger 2 alemao. Esta se¢ao do projeto é alimentada por uma

bateria de polimero de litio de 7V com capacidade de 1000mAH.
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Figura 4 — Microcontolador TIVA-C

Figura 5 — Driver de motor L298N



3 Software

3.1 Coddigo da antena

O codigo da antena(Apéndice A) habilita o Arduino receber os dados via serial do
computador pelo Serial read, e se utiliza da biblioteca SoftwareSerial.h para se comunicar
com o modulo bluetooth e enviar os dados que serao enviados para o carro.Porem, antes de
ser enviado, o codigo faz alguns testes para separar dados especificos para serem enviados,

como por exemplo, o dado 'F’ significa ir pra frente.

3.2 (Coddigo do veiculo

O cédigo do veiculo(Apéndice B) se baseia em receber os dados via bluetooth, na
fungao Serial7.read(), o motivo de ser o serial 7 é porque a tiva-C possui 7 seriais e nesse
caso foi conectado no rx7 e tx7.Logo apos a recepcao de dados o programa faz um teste

para saber qual dire¢do o carro deve ir de acordo com o caractere recebido por bluetooth.



4 Resultados e Discussao

Com o desenvolvimento do projeto foram obtidos maiores conhecimentos em
relagao ao funcionamento do controle WiiMote e sua comunicagdo com outros dispositivos.

Ao ser realizado o primeiro teste de conexao entre o WiiMote e o microcontrolador
HC-05, foi percebido uma incompatibilidade entre os protocolos de comunicacao de ambos,
logo foram feitos novos testes e verificou-se que este é um problema recorrente e que para a
comunicacao correta se utiliza um USB shield para o microcontrolador a fim de estabelecer
a conexao através de um adaptador Bluetooth. Devido ao alto custo do mesmo,optou-se
pela utilizagdo de um software em um notebook que capta os dados e os transmite via
USB Serial para o microcontrolador.

Devido a conexao entre o computador e o microcontrolador ser via cabo USB,
houve a necessidade de ao se estabelecer a conexao sem fio ao veiculo, utilizar mais um

microcontrolador,de modo a se realizar a conexao com dois HC-05 no total.
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Arduine meets Andreid
US8 Host Shield

Figura 6 — Conexao direta wiimote arduino



5 Conclusao

O trabalho foi realizado por completo, embora existam algumas adaptagdes para
o melhor funcionamento do mesmo, devido a problemas nao considerados na elaboragao do
projeto. Com este os alunos puderam aprender a utilizar microcontroladores e adapta-los
as necessidades do projeto como um todo, além de aprimorar as habilidades de trabalho

em equipe e organizagdo dos mesmos.
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ANEXO A - Cédigo controlador

//Programa : Modulo Arduino Bluetooth HC-05 - Envio
//Autor : FILIPEFLOP

//Carrega a biblioteca SoftwareSerial
#include <SoftwareSerial.h>

int Low_ Limit = 88;
int High Limit = 168;

//Define os pinos para a serial

SoftwareSerial mySerial(10, 11); // RX, TX
void setup()

//Inicializa a serial nas portas 10 e 11
Serial.begin(38400);
pinMode(13,0UTPUT);
mySerial.begin(38400);

void loop()

int x,y;

char buf,buf2;

while (!Serial.available());
if (Serial.available() >0 )
x = Serial.read();

Serial.print(x);

while (!Serial.available());
if (Serial.available() >0 )
y = Serial.read();
Serial.print(y);

if (y > High_ Limit)

buf = "F’;
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else if(y < Low_ Limit)

buf = "T" ;
else
buf = "P’;

//Left and Right
if ( x > High_Limit)

buf2 = 'D’;

else if( x < Low_ Limit)

buf2 = "E’;
else
buf2 = 'R’;

mySerial.print(buf);
mySerial.print(buf2);
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ANEXO B - Cédigo veiculo
//Programa : Modulo Arduino Bluetooth HC-05 - Recepcao

char buf,buf2;
int IN1 = PQ_0;
int IN2 = PP_ 4;
int IN3 = PN_5;
int IN4 = PN_ 4;
void setup()

pinMode(PN_1,0UTPUT);
Serial7.begin(9600);
Serial.begin(9600);
pinMode(IN1,0UTPUT);
pinMode(IN2,0UTPUT);
pinMode(IN3,0UTPUT);
pinMode(IN4,0UTPUT)

I

void loop()

while(Serial7.available() > 0)

buf = Serial7.read();
buf2 = Serial7.read();
Serial.print("b1: ");
Serial.println(buf);
Serial.print("b2: ");
Serial.println(buf2);
if(buf == "F’)

digital Write(IN1, LOW);
digitalWrite(IN2, HIGH);
digitalWrite(IN3, HIGH);
digital Write(IN4, LOW);

else if(buf == "P’)



digital Write(IN1, LOW);
digitalWrite(IN2, LOW);
( .
(

digital Write(IN3, LOW
digitalWrite(IN4, LOW

Y

)
);
)
);
else if(buf == "T")

digitalWrite(IN1, HIGH);
digital Write(IN2, LOW);
digital Write(IN3, LOW);
digitalWrite(IN4, HIGH);

if(buf == 'E)

digitalWrite(IN1, HIGH);
digital Write(IN2, LOW);
digitalWrite(IN3, HIGH);
digital Write(IN4, LOW);

else if(buf == 'D’)

digital Write(IN1, LOW);
digitalWrite(IN2, HIGH);
digital Write(IN3, LOW);
digitalWrite(IN4, HIGH);
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