| vorioe §
Aula 10

robokit O Programacao da Cancela

Objetivo da aula

O objetivo da aula é fazer com que os alunos facam a primeira parte
programacao do projeto da cancela, focando nos sensores e motores.

A l6gica do cddigo que vamos programar € a seguinte: quando um carro se
aproxima, seu farol é detectado pelo sensor de luz LDR, que faz com que a
cancela levante. A cancela para de levantar quando é detectada em sua altura
maxima por um sensor infravermelho IR e aguarda a passagem do carro por 5
segundos. Por fim, a cancela baixa por 1 segundo e para.

Programacao

Para comecar a parte de programagao, uma vez que vocé ja estiver com o
programa instalado e a conta criada, ao abrir o programa e colocar seu login vocé
estara na seguinte pagina:
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Bem vindo. Usuario MvIoT!

Qual programa vocé deseja utilizar hoje?

BROKER SUCURI CODING DASHBOARD FLASHER

Ferramenta de Corexdo loT  Programacdo por Blocos  Central de Comunicacio loT Codigos em Um Cligue
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Na pagina inicial basta clicar no botao “SUCURI CODING" que sera aberto o
ambiente de programacao, como esse:
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MDSTRAR CODIGD

REFERENCIA DE CORES

No ambiente de programacao, no canto superior direito tem uma barra
para selecionar os microcontroladores. Ao clicar nela, ela expande e abre varias
opgoes. Selecione a opgao “Arduino Uno”.
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Confiquragdes Gerais

Configurar Rede  Baixar para Placa

Selecione um microcontrolador

Selecione um microcontrolador
ESP-32

ESP-B266

Modeliz 3.6

hWodelix Kids

jArduino Uno

REFERENCIA DE CORES

ENTRAL
A DIGITAL

ENTRADA DIGITAL

- PERIFERICO

Depois disso, vamos adicionar a saida, que é referente ao motor que vai
levantar e abaixar a cancela. Para adiciona-lo, € necessario clicar no simbolo de “+”
no canto direito do programa. Entao, aparecerao 3 opgodes: “Saida”, “Entrada” e
“Variavel”. Como o motor € uma saida, & preciso clicar no botdo de “Saida” e
depois em “Digital”. Por fim, sera aberto um seletor com varias op¢des de portas
do Arduino Uno e de saidas pré-programadas. Selecione a opg¢ao pré-programada
“Motor A" e clique em “OK".
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CEIE G

Cancelar Ok

Se tudo ocorrer certo, serd criado um bloco com o nome de “Motor A’
indicando a quais portas do Arduino suas entradas estdao associadas.

- INT1: D4

Motor A - INT2: DS

Apagar

Entao, serao criadas as entradas, que neste caso sao os dois sensores. O
primeiro, o sensor de luz LDR, vai ser utilizado como um sensor digital. Para isso,
selecione novamente o botao de “+", escolha a opg¢ao “Entrada” €, em seguida,
“Digital”. Depois, no botao seletor, escolha a opg¢ao “D10”, e dé um nome para ele,

como “Sensor_LDR". Clique em “OK”.
@ -ensor DR

CIE

Se funcionar, o bloco criado deve se parecer com o abaixo, com o nome
“Sensor LDR", referente a porta digital D10.

Sensor LDR - D10

Apagar
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Por fim, o segundo sensor deve ser criado. Seguindo o mesmo caminho do
anterior, selecione o botao de “+", depois “Entrada” e “Digital”. Entdo, no botao
seletor escolha “D7" e 0 nomeie com algo como “Sensor_IR" e, finalmente, clique

em “OK".

K

Ao terminar, deve ser criado um bloco chamado “Sensor IR”, relacionado a
porta digital D7, como este:

Sensor IR

Apagar

Em seguida, o proximo passo € a programacao. Neste tutorial, serao
utilizados 4 blocos: o bloco "inicio", o bloco "aguardar", o bloco "motores" e o bloco
"se". E importante que no comeco vocé monte os blocos conforme a figura, se
atentando para a diregcao dos blocos, que podem precisar ser virados para seguir a

seqguéncia do fluxo.
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Agora, com os blocos posicionados, basta programa-los. O bloco "inicio" nao
precisa de modificacao, porque ele apenas indica um Joop, entdao vamos
programar o primeiro bloco “se” primeiro. Para abri-lo, basta clicar no bloco duas
vezes, que uma nova pagina sera aberta.

Esse bloco tem 3 argumentos, sendo que o primeiro é um seletor que
indica qual entrada vai ditar a condicao. Neste caso, € a entrada de nome
“Sensor_LDR", na porta DI10.

Ja o segundo argumento demonstra se a condi¢cao € uma igualdade ou
desigualdade. Neste caso, € uma igualdade, entdo podemos manter “igual a”. O
terceiro argumento, por fim, indica se o sinal enviado pelo sensor deve ser ligado
ou desligado; neste caso, vamos deixa-lo como “desligado”.

Assim, nesse caso, o bloco pode se traduzir em “se o sensor LDR enviar sinal
0, ou seja, desligado...". No caso desse sensor, quando ele detecta luz, o sinal que
ele envia é O, ou de desligado, e quando nao ha luz, ele envia sinal 1, ou ligado.
Depois de configurar o bloco, basta clicar em “OK" para fechar essa pagina.
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» Configurar Bloco Se ? X

Digital: Sensor_LDR

(=) Igual a

desligado

Abaixo do primeiro bloco "se" ha um bloco "motores". Ao abri-lo, vao
aparecer trés opcodes: “Motor A", “Motor B” e “Motor A + B". Como s6 estamos
usando um motor, selecione “Motor A” para revelar mais opc¢des. Agora, selecione
“desligar” e clique em “OK".

Dessa forma, quando o Sensor LDR NAO enviar um sinal igual a desligado,
o motor ficara desligado.
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¥ Configurar Bloco Motores 7 X

¢ MOTORA @ MOTORB @ MOTORA +B

® frente
® reverso

e desligar

A direita do primeiro bloco "se", que acabamos de editar, hd o segundo
bloco "se". Dessa vez, no primeiro argumento, selecione a opg¢ao “Sensor_IR", e
mantenha os demais argumentos como “(=) Igual a" e “ligado”, respectivamente.

Ou seja, apds cumprida a condicao do primeiro Bloco Se e acionado o
Motor A no sentido “frente”, o programa devera responder a essa segunda
condicdo: o Sensor IR enviou um sinal ligado?
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