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INTRODUCAO

* Proposta.
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Sinal retorno (Echo)

Sinal enviado (Trigger)




Chassis

* Quais foram os problemas?
« Como foram resolvidos?

* ~~ Rodaboba

i — |




Hardware
AA Battery !l

 Por que esta escolha de
alimentacao? - |
« Como 0 Arduino controla os |/ askai !
motores? e

3bpTJE-H
NEL2T

fritzing




Hardware

 Por que esta escolha de
alimentacao?

« Como 0s sensores interagem
com o Arduino?

fritzing




Software

A parede esta muito perto do

\ v Muito Distancia Muito
sensor da direita? :

perto! ideal! longe!

b
Pl

Vire a esquerda
(motor da esquerda
desligado)

O sensor da frente percebe
wmna parede muito proxima?

Siga em frente
(ambo os motores ligados com a
mesma velocidade)

A parede estd a uma
distancia ideal do sensor da
direfta?

Move se em arco para a direita
(motor da esquerda gira mais rapido que o da direita)




void loop(){

f/iLe as informacoes do sensor em cm

SOftwa re float cmMsec_lateral ., cmMsec_frente :

long microsec = ultrasonicl .timing():
cmMsec_lateral = ultrasonicl .convert(microsec ., Ultrasonic ::(M);
microsec = ultrasonic2 _timing():

¢ COmO reSOIVerO cmMszec_frente = ultrasonic2 _.convert{ microsec , Ultrasonic ::0M);
problema resultante o |
. = if(em Msec_lateral <= 4 cmMsec_lateral >=400){
da demora da Ieltura arrumaEsquerda () ;
do sensor? B

if {cmMsec_frente <10){
giraEsquerda () :
else if (4<=cmMsec_lateral && cmMsec_lateral <=12){

vailParaFrente () :

else if { cmMsec_lateral >=25 ){
viraDireita () :

else if (cmMsec_lateral >=12 && cmMsec_lateral <=25 ){
arrumaDireita () ;

para():




Resultado final

« Como resolver o problema resultante
da demora da leitura do sensor?

e Link do
video: https://www.youtube.com/wat
ch?v=ATVdEzgGpKE




ronograma

Diagrama de Gantt 2019
AGOD SET ouT NOV DEC
Entregas Resp. Duracdo |s1 sz 53 S1 sz s3 s1 S22 s3 §5 S1 S2 S2 sS4 S1 S2 S3 S4
Desenvolvimento
Bngeli e
Ideia inicial Lucas 15
Angeli e
Estudo Geral Lucas 1=
Desenvelvimento do Pré Angeli e
Projeto Lucas 35
1° Marco
Angeli e
Montar o chassis Lucas 15
Fazer o carrinho executar uma Angeli e
serie de movimentos Lucas 25
2° Marco
Fazer o carrinho executar os  Angeli e
movimento com mais precisdo Lucas 15
Angeli e
Anexar os sensores ao projeto Lucas as
3° Marco
Sincronizar totalmente os
sensores a movimentacao do ﬁmgeli e
robo Lucas 45
Extras
Desenveolvimento do relatorie  Angeli e
final Lucas 115
Preparaco para a Angeli e
apresentagao final Lucas 15

Anotacdes

Eventos referentes ao
desenvolvimento do projeto
em si

Eventos referentes ao
desenvolvimento do relatério




Custos

Quantidade Nome Preco(RS)

| Arduino Uno R3 54,90
I Chassis Redondo 2WD + 2 Motor DC 3-6V 90,90
| Driver Motor Ponte H L298ns 19,90
2 Sensor de Distancia Ultrassonico HC-SR04 21,80

Baterias e Pilhas 41,00
1 Frete 18,90
1 Roda boba 21,00

Total

268,40




Conclusoes

* |Importancia dos sensores para robos de
navegacao autonoma;

* |Importancia dos atuadores para robos de
navegacao autonoma.




