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' Resumo do Pro;eto. _' : A:!-? ,'- ' IR . ,
Este prOJeto vssa mstlgar a cunosrdade e desenvoiver a Eoglca do aluno tanto para 0 estude '
- quanto para a. pesqursa atem de motlva Io a partzc:paf de compettgoes de robotica educacsonal

atraves de um curso de robohoa avangada oferecendo encontros semanais de duragao de duas E '

- 'horas nos quais e!e tera que mon’tar robos e reso ver problemas dlremonados a competir;oes deﬂ- i
robo‘nca Para |sso o aiuno tera acesso a. componentes eletronzcos mecamcos alem de

: ,computadores com softwares adequados em um |aboratono proprso para este ttpo de atwldade o L

, Caracterlzagao do Pro;etO'

. palestras ‘encontros, oﬁcmas conciaves foruns m;mcursos Jomadas ohmpladas -
a semanas academtcas enire outros : R

{ )Evento -] )Encontro( . )Forum( .-_.~)Jornada
1 )Semana Academica ()Ohmplada { )outro ;

(x) CUI’SO/MInl ~ClIrso -,(. ')'P'aiestra '

, NETERER _ (espemflcar) . [
( )Ceenc;as Exataseda Terra (- )Caenc:as Blologscas (x)Engenhartas ) ,
( )Csencnas da Saude ( )Clencras Agrarlas o ( )Clenmas Socua:s Apllcadas :
( )Ctenmas Humanas . ( )Llngu:stlca E_etras eArtes ( )Outros A

Carga horarza total do pro;eto. 24h L

s

a) ESpeclﬁcagao do (s) curso (s} elou areas efou Departamentostoordenadorlas o
'envolwdos I L :

Por abordar conce:tos comuns aos cursos tecmcos de nosso campus este prO}eto de ensmo o
pode acoiher alunos dos cursas Tecnlcos em E[etroeletromca Ststemas de Energla Renovavel

e Informatlca para Internet i R ,' i -

I @?’ ir s {Eiﬁ‘SQ%f& @agéﬁﬁpmameﬁimf{j%r{% ﬁagﬁérég@,@m{}&ééﬁ@s‘f’ :

1o projeto de ensino esta vsncuiadc dlretamenfe a uma-discmilna ou a varias 'dtsmphnas (prOJeto

"mterdiscmlmar)'? B o

| (x) Sim. () Ngo. L TR T ST S

il { @} 7 &xgz%a@u@ é&iﬁ“ iéi,%é} ga p?ﬁ}g%m @;a%@md& ﬁf‘z ;‘é@{;a @xg {;.;m i cerz'?f im L coliios |

k;z:smg}@;“zm%% %mm aias. O curso em questao esta vmculado d;retamente s d|sc:1phnas de

‘ Eletronlca Dlgatal le 1l e EEetrén;ca Anaiogica r e I! M:trocontroladores I e Ii Loglca e.
Aigorctmos entre outfas e '




B O pro;eto de ensmo podera gerar alguma ag:ao de pesquzsa e extensao no futura 2
o V(X)Slm ()N&o. ~ . : R L
Em caso af;rmatevo como se dara esse encamlnhamento’?

AExpliou & Ue %%;ﬁf i ”@&% o {%‘%} .
. i

N futuro este tlpo de ag:ao podera gerar pesqmsa sobre a sua relevanma no ol

| desenvolvumento do conhec:mento tecmco dos afunos em questao alem de qua com algumas
: _modfficagoes pode ser facrimente msende como extensao se aphcado em escolas de ensmo

) .'fundamental da regtao o

| ()Stm (3() Nao
Em caso af:rmatlvo cste o(s) programa(s) _
{m%ﬁmz}% L PIBID; ¢ «“E“M; idioma sgw%a} | j‘,

" b) i_dentificagéq da equipe, c-‘dr‘r_i a fdhg'é_b ea l‘cérg"a'f h"'o_‘r'égri'a'_l'_ pré\ii’sté:_""‘

Nome {Compieio e sei aam@%zm% gay
Igor da Rocha Barros R A
' Lotag.ao f?ﬁ}%’{' sa i,.z?% ﬁ z,}a,ci {;mw@} SL-CTE ‘
| Tempo de Servu;o Publzco lFSui 3 anos e 8 mesesi ?‘ -
SIAPE: 285910 - | ' o

Dlsmphna(s) que mlmstra f ativsdade admsn:strat;va; '_ a3




" " L - S e jf, S CgAn

- Microcontrotadores It TECEE TECE ll Eietromca Analoglca Il e Eletronaca I

‘ Coordenador do Curso Tecn;co em Eietroeletromca

"VFOrmagao Academlca {??‘Efﬁ)&f&’%af‘f{}ﬁ"ﬁafggw xmf}&%x} N P .
I Graduagao Tecnoiogo em Automagao Industnai S : ' .
Espec;alizagao ‘l N |
| Mestracio: - D
'-Doutorado R, L : .

Contato {m%r ﬁ%@{magac; wm@i i; $H " : 7 a el I
TeEefone campus. (55) 3242—9090 IR SO
| E ;Teiefone celuiar 53 984450570 e L ' B
E- ma;! lqorbarros@zfsui edu br ', -

~

o_ Observagao se o pro;eto de ensmo apresentar mais de 01 coordenadores (no max;mo 02) sera

' necessano rephcar a tabela ac:ma A carga horana a’o Coordenador sera a carga horana do
pro;eto de ensino. ' | J

_ e ‘ Fungao g CH- prevasta _
Cirm Nayar Loureiro CRt S Colaborador ' :'_ S 1h "
T A'f"PdO.Paﬁeh_Gomeﬁ 7 |Colaborador” -   1h o

‘ Observagao. a. carga horana prewsta é em horas~aula semanafs e a fungao pode ser
. Coordenador Colaborador Part;c:pante Mmlstranfe ou Palestrante '

A robotica a area'da mencta que estuda o desenvolvzmento de maqumas capazes de-

reai;zar mowmentos premsos pre-programados e repetstzvos de forma automatica Ela vem:
- sendo cada vez ma;s utlllzada por escoias com o mtuzto de melhorar. o ensmo em aula 1,

: ‘sobretudo em dlscmlinas que ex;jam pensamento Iog;co atraves do estlmulo da cr:at;wdade 2.

' Entre as vantagens de mesclar o ensmo de robotaca com.as. matenas trad:c:onals do’

ensmo medzo estéo {3} '

- _-;'-_' Transfarma a aprend:zagem em a!go mottvador tornando bastante acesswefs os

P

' pr;ncuplos da cnenua e tecnoiogla aos alunos

S -EPermite testar em um eqmpamento fnsmo o} que 08 estudantes aprenderam ut:hzando
' 'r--modelos que 3|mut Lo} mundo rea! - '




. Ajuda a superagao de Itmztag:oes de comumcagao fazendo com que o aluno verbailze R
- seus’ conhecrmentos -3 suas expenenmas desenvolvendo assum sua capacrdade de )
- —-",argumentagao o S o - :“ .:.\ . P
- .';Desenvoive 0 rat:locm;o e a log:ca na construgao de algontmos e programas para. e
- controle de mecan:smos o T G
of;’ Favorece a mterdismphnartdade promovendo -a lntegrar;ao de conceltos de areas .'
l‘ | ”como matemattca ffSIca eletrtcldade eletronlca Iog:ca entra outros _ 3
_ Outro fator que colabora com |n10|at|vas como esta éa possnblltdade de envolvrmento do .. . 5
aluno em competlgdes cie robotfca educamonal Com a populanzagao do uso dos kits de robot:ca : o E
, var;os tOrnelos deste tepo foram crlados atra;ndo ;ovens estudantes em todo ° mundo [4]; em E '
.'nosso !nstttuto varios sao os Campi que reahzam competlgoes deste genero (Camaqua o
Charqueadas Pelotas SantAna do L;vramento Sapucala etc) ) _ _ _
o Trata-se de uma atiwdade extrac!asse que. ocorrera no tumo mverso ao. das aulas dos_’_ :
envolv;dos do horario das 18h15mtn ate as 20h15mtn de todas as segundas-fetras durante 12'. L
---semanas B T R T

Desenvo!ver atiwdades pratlcas envolvendo robotica sobre tudo para cs a!unos dos*'

terceiros anos de nossos cursos tecn:cos pode contnbwr com. o aprendlzado das matenasf -,
_ "obrzgator:as motevar 0. aluno a permanecer focado nos estudos bem como colaborar com a’

| 'formagao de uma equnpe compet;tlva que possa representar nosso campus em compettgoes do .




Dentre 0s objetlvos deste prcueto estao ) o _ :

" -‘1- Envolver o aiuno em atlwdades que desenvoivam suas hablhdades pratlcas .

'2__- : :Motlvar o aluno a resolver pequenos desaftos snvoivendo robotlca mstsgandmo a ter
,pers:stencla mesmo trabaihando sobre pressao 2 ; ' |

3 Estlmular no aluno o desenvolwmento de sua capac;dade de comunlcagao
N lnterpessoai ' u B '

| '1'_-'.4- ;_Despertar o mteresse do aluno para a pesquisa e a extensao
5- 1nstlgar a crlatswdade no aluno B o
. _6-_;'Passar p@ra o aluno 0s: pnmelros conceltos de ioglca
7 _Estlmular a capacrdade do a!uno de trabalhar em equlpe _ _
- 8- ;—Desenvolver no aluno os sensos de orgamzagao e responsablltdade ) . L .
9—,‘.Cr;ar uni grupo de robotlca que possa representar nosso campus em competsgoes do o

v : LR

. genero

Todas as atwrdades serao mmlstradas peEo professor coordenador deste pro;eto com 0.

auxsilo de um a!uno que atuara como momtor Todo o materlal dldatiCO sera desenvolwdo pela.

equupe de traba!ho do prOJeto co,nstltu;da por uma professora cle comumcagao r:s expressao um

' :professor de Iog;ca e programag:ao e um professor de eietromca e. eletncrdade que se reuntraozl _
semanaimente para desenvofver a. atmdade da semana segumte a presenga do- aluno bolsnsta ,
- nestes encontros sera fulcral vnsto que o mesmo atuara como momtor '

As atwudades serao cr{adas com foco na resolur;ao de desaf;os semeihantes aos

"-propostos em compeﬂg:oes de robot:ca educamonal onde cada robo deve seguir um cammho, -

: _pre-determmado ou. deswar de obstaculos ou fazer as duas func;ona[idadss ao mesmo tempo
' Todas as exper:enclas acontecerao em um Eaboratorlo dev;damsnte equspado para a

eiaborac;ao de atlwdades prat;cas na area de robotica € eletrontca sempre em turno mverso ao -

da aula dos a!unos envo!vsdos Todas as pratscas serao reahzadas em dup’ias ou trzos uill;zando- L

equzpamentos dzspombmzados peto pro;eto e psla mstltmgao de ensmo (placas mlcrocontroladas
--motores computadores etc )

Os pnmeiros encontros serao dest!nados a construgao mecanica dos robos nos quals os: R

aiunos serao desaffados a construnr um prototlpo funcnonai constltwdo de dons motores uma‘;_ o




etapa de contro!e mlcrocontrolada uma etapa de potenma € sensores capaz de reso!ver 05
problemas propostos com efrcnencza Os encontros postenores serao destmados a resolugao del_;j -
desaﬂos ata'aves da apltcagac de Ioglca e programagao conforme o cronograma prewamente ENEE
'determmado ' B R LY - ', S f E n

Ao termlno da tarefa todos terao a responsablhdade de guardar o seu klt de robotlca G
"realocar todos 0s componentes e matenats em seus iugares especmcos e organlzar a bancada__
B da melhor forma posswel para asswn conclwr o desaﬂo do dla o R _
As atrwdades do grupo se encerrarao com um evento de robot:ca mterno onde os atunos o

: envolv;dos no pro;eto poderao coiocar em prahca todos os conceltos abordados neste pro;eto

- Setembro: .

Atividades | | Atividades | ..
T rinirbddgébaprogramé(}é{t)--_ RS

1i (comandosde - - [+ g |
aclonamenio de entradasi N ST "
7 e sa:das analégrcas)

Atividades | 7 .

‘Adosto | " .Qutubro. ©

' Desafios de robética if

g "_'-:;.M'on\tagén";'ddrobélf T § e
L _ : D R - {Seguidor de linha) .

R

‘Introdugdq a programagio

. Desafios de_robé’ticélll .

e saidas dlglfals)

: (competigao mterna)

27 | Montagem do robé It 6 " IV-{Corandos de tomada | ..@0' : RO
- ST R  de dectsao) - {Detector de obstaculos) "

\ y Er??g#fag 2‘ - introdugsio a.progra_mac-éo . | Desafios de rabdtica IV |
s p gramaga [ © M (Varaveisy . ¢ 1% | (Detector de obstaculos) |
T (togica) . o VIR o ! ‘ stacu os)_

; Introdugaoa . _ C o ] . . "
4 Fzg;?;g’;‘;g:gg .8 | Desafisderchétical | .12 Desafios de raboica V. -
C controle de entradas | . \"(5399?d°k§e,?‘“ha) S

o 3 'Descrlgao das atw:dades

1. Montagem do robo I nesta at:wdade os alunos ficarao a par de cada uma das etapas
N _que constztuem um robo pro © de pcsse de todo mater al necessarto 1rao comegar a-
'_ montagem da estrutura mecamca de seus- robos respe:tando as d:mensoes e a
-"quant;dade de sensores I;mlte com base no regulamento de alguns eventos do genero de |
: .'nosso mst;tuto _' S - -‘ S o
e 2 .;Montagem do: robo i nesta atmdade 0s: alunos irao conciu&r a montagem da estrutura

mecanlca deseusrobos '.

' 3 'i-introdugao a: programagao ! (logtc’a) neste encontro 0 conteudo sera 1ntrodu2|do o




4, Entrodugao a programagao ll (comandos de controle das entradas e saldas d:grta;s) 7 o

' aqw 0~ aluno sera mtroduzrdo na programagao onentada a eventos onde comandos' S

especmcos serao mmlstrados a fim de controlar 0: estado de pmos d;gltals da etapa:-‘f

m;crocontrofada

: -5 introdugao a programagao !!I (comandos de contro!e das entradas e satdas-'r."'

analoglcas) Neste encoritro o aluno aprendera a contmlar as entradas analoglcas" " _
(conversores A!Ds e comparadores) e as saidas por modulagao de pulso (PWM) da etapa,;.;_ )

mscrocontrolada,{_ e T e e T LT

lntrodugao a programagao IV (comandos de tomada de declsao) aqun 0s- comandosr'. L

bas:cos de tomada de demsao em Imguagem C serao mtrodumdos como alternatlvas para:; P
a resolugao de probiemas envolvendo robotica educacmnai i

--7 Introdugao a programagao V (varlavels) neste encontra as vanavels de programagao;;._ o

serao apresentadas aos atunos,f".'lsto que estas sao ferramentas necessar:as para aiff-

otzmlzagao dos codzgos desenvolv;dos nas atwadades do curso

_ 8. Desaflos de robotlca I (segmdor de Imha) neste pnmelro desafio uma das categonasf . N

ciassmas das competlgoes de robotlca de nosso mstltuto sera apresentada ao- nossos?-

. alunos a segwdor de Imhas onde a mlssao é vencer um trajeto pre determlnado por umaf

hnha geralmente preta no menor tempo posswel para ISSO conceatos como sensores de S

reﬂexao de dlstanma e etc deverao ser ébordados e -‘ﬁ R

© 9. Desaflos de robotlca 1l (segmdor de hnha) dando contmu:dade ao desaflo antenor .

' nesta atlwdade 08 alunos deverao programar seus robos de forma que estes possam
tomar decasoes dlferentes conforme a cor predominanfe da imha de guaa (ex cor preta : )
andlca que o robo devera avangar cor vermelha mdlca que este devera vnrar a dsrelta e cor. -
verde que este devera v;rara esquerda) :-_—_-‘.: R ,1. , : :

o 10 Desaflos de robot:ca ill (detector de obstaculos) aqur outra categona tradtmonal de -

- nossas competsgoes sera antroduzzda nesta 0 robo deve vencer um Iablrmto sem tocar. -

- nas paredes que o Ilmltam para tai concertos de utihzag:ao de modutos detectores deK .

obstacutos (geraimente por sonar) serao mlmstrados

"‘1'_._1. Desaf:os de robot:ca lV (detector de obstaculos) dando contmwdade a0 desafso. |

antegor nesta atmdade os aiunos deverao programar seus robos de forma que. estes..
,'}-'possam detectar um obstaculo posmtonadc a frente de seu robo e atraves da logaca de -
- : ,programacao e com a uttlzzag.ao de uma garra conmgam desobstrutr o cammho sem delxa~
'?.Io calr e apos ISSO voltar ao: desaﬂo ' ' |

12 Desaﬁos de’ robot;ca v (competzgao mterna) aqm como forma de motwar 0s aiunos

bem como mensurar 0 quanto estes consegu;ram absorver o conteudo abordado nesta .;z S




competlgoes de robotlca comuns em nosso mstituto

ativ;dade de ensmo sera reahzada uma competigao com base nas regras das

Um pro;eto de robotica como o'descnto neste documento necessata de aiguns equlpamentos '?.  .

especuais como por exempto empressora SD computadores fontes de tensao oscaioscopzos

estagoes de solda entre outros Todos estes |tens s&0 encontracios ém nosso Campus

Dlscnmmagao

| '-,'Quéht_i'aédg;

Valor Umtarlo

~ Valor Total | .

e Modulo microcontrolado baseado e R

R fem_mtcrocontroiadord_e3_2_bgts_cqm R Ea

frequéncia . de 6peragao de.no| .

-~ minimo 80" MHz, meméria ﬂash de| = .

- fpo minimo 512 kBytes com no | L

‘| 'minimo 11 pinos de entrada’'e safda | - *

[ digital, conversor analoglco digital |

' "l com resolugéo de 10-bits, PWM, 12C-| .

-je 'ONE WIRE, modulos - para |

o _comumcagao "WiFi “nativo. padrao
1 802, 11bfgln ¢ bluetooth com antena | L

.1 é conversor serial-USB, todos em.| -

. "'.apenas uma pfaca Programavet via| oo T

| USB ou WiFi (OTA). Dlmensoes 49| b

| X255X7 mm. - I

2

g -, 60,00 C

ltem ' : RN (R$) - (R$)
- ‘1'._: Bo!sa EPT 400 007.:1; -

T A

720,00 .

-+ | Motor DC com. caixa de redug:ao :

com redugao de 1:48 que trabalhe | -

. I'com uma tenséoe: de operacdo de 3|
a 8 V €.corfente de trabalho sem |
- | carga, de aproxamadamente 200 mA
| evelocidade de 200 RPM.- '

15,00 o

- 0.349,28

“| Conjunto, sensor 'dptico TCRTSOOO- R
.constituido de um emissor e um | .

* |'receptor de mfravermelho e fi xados N
.| na mesma estrutura.

127

200

| Modulo.

_ sensor .de
Ultrassdnico HC«SRO4

dsstanma . |

756

27216

- |'Placa - Fenolite - ~Face -~

Simpies

9420 |

6 dimensoes10x40 cm S - B 1884 . )

| Modulo driver ponte H capaz de; e e EE
controlar ‘até_dois motores. DC ao| = L aman o aam e

7 I'mesmo tempo; baseado no circuito | ! 2 BRI 199'3:2

L mtegrado L298N ou L298D




9 . 40 was cada : - 3 1 565 R 4695 s

‘Alem do ganho mtelectual do aEuno espera-se ao flrn deste trabalho cnar um grupo de alunos
';para representar o Campus em competzg;oes de robotlca e tambem para dar segusmento para as

"prox&mas turmas, cnando uma s;stematlca de execugao deste prOJeto

{ )-Qu'ahtitativa o = . _ L
_()Mlsta U ' e

("7).En'_ir_e'\.’iSf?S | )Semmanos ;.

) ReU’niﬁg’s; . o e )Questionanos |
a ( )Observagées '  '-;‘(x)Controie de Frequencna'_
(- )',Re[afépidé" ~'(x)0utro(s) Espemflcar

Atraves da reat;zag,ao de uma competlgao de robotsca

0 procedlmento de availagao se 'dara pela reahzaqao de uma compeéticao de robot:ca
‘ ‘onde os partaczpantes poderao colocar em pratlca todos os conceltos abordados durante o

o curso

) Me.fié”a'

ST R )Tnmestrai
() Semestral "

- . V(X) Ao flnai do projefo'

. ___(x)-'Coordenador L e () Ministrante. -
“(x) Colaborador Lot el 1 yPalestrante
: ( )Part:c:pantes (Estudanteslserv:dores)_' i SRR Lo

: PR
i

T
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PARECER COLEG!ADGICOORDENAQAOIAREA -

O() aprovado { }reprovado - _ ‘
Parscer:. mv“"”;‘" T""' dw bm » P“"{f@ mo(swcudor

_(t\a(} Cs‘tun() S B N R c
Emreun:ao 14]0?;% R R

3

v Veta i Salmig %
" Coorden 8{‘5'&%%% Ensing

'.1:3‘\5((0\, -

tFSUL Saniana do L:vramento RS

- PARECER BIRE(}AOIDEPARTAMENTO DE ENSINO

. ﬁaprovado { )reprovado s _'-;; _'.,' '
‘ Parecer D@’ AJ@M

| 'Em reunlao _L!l Qﬁ lf

PARECER DlREng GERAL no CAMPUS . f-'-l REE

o (X) aprovadn ( )reprovado e

] Em reunlao _i_,/‘ f)l......*L ;‘. o ‘ ‘ .'. o
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Yy A
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