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TEMOS UMA INDICAÇÃO PARA VOCÊ

Se você, meu querido leitor, está chegando agora na robótica, não deixe de conferir este e-book que fala de uma das competições mais emocionantes da robótica a FLL (first lego league). Nesta obra você entenderá todas as etapas da fll e como montar a sua equipe para a

competição. 

Ela

está

disponível

nas

plataformas de vendas. (Amazon, hotmart, Monetizze, clube do livro e livrorama) 2
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E PROGRAMAR UM ROBÔ

Olá, primeiramente é um prazer ter você aqui neste espaço de aprendizagem. É

uma honra poder compartilhar um pouco de robótica com você. Meu nome é Tiago Andrade, 

sou

professor

de

Robótica

Educacional e atuo em diversas escolas em meu Estado, Pernambuco. Além disso, sou técnico de uma equipe de robótica que disputa campeonatos regionais, nacionais e internacionais. Como não existe um curso específico de robótica educacional, decidi

ajudar

você

leitor

que

deseja

ingressar nesse ramo promissor. 
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01

FUNDAMENTOS 

DA ROBÓTICA 

CONCEITOS E 

OBJETIVOS. 
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A robótica educacional é uma ferramenta de aprendizagem

que

estimula

o

raciocínio

lógico, a pesquisa, criatividade, coordenação motora, trabalho em equipe, responsabilidade, respeito a hierarquia e o protagonismo de um determinado

grupo. 

Ela

não

deve

ser

considerada o único meio ou metodologia fim para que o aluno alcance o

conhecimento. 

Porém, 

auxilia

na

construção

de

uma

aprendizagem significativa, uma vez que, perpassa por todas as disciplinas do grupo STEAM (ciência, tecnologia, engenharia, artes e matemática). 

A

robótica

está

diretamente

ligada

a

preparação de um indivíduo para o mercado de trabalho. Ao longo do curso serão criadas diversas situações onde a capacidade de resolução de problemas, a capacidade de gerir o tempo e trabalhar

em equipe serão

desafiadas. Para que assim o aluno consiga atingir o nível de pensamento 6



crítico e cognitivo que lhe dê ferramentas para vivenciar o mercado de trabalho com mais eficiência. 

A robótica educacional tem como principal objetivo a inserção da prática nos conteúdos teóricos

trabalhados

em

sala

que

são

diretamente

ligados

às

descobertas

dos

fenômenos do nosso cotidiano. Por também se tratar de uma metodologia ativa, faz com que o aluno se torne protagonista e as suas ações mediante a resolução de problemas se transforme em aprendizagem significativa. 

Existem alguns pilares nos quais a robótica está ancorada e são eles:

7



1- RESPEITO; 

2- TRABALHO EM EQUIPE; 

3- DIVISÃO DE TAREFAS; 

4- DIVERSÃO; 

5- MONTAGEM; 

6- PROGRAMAÇÃO. 
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02

FORMAÇÃO DAS 

EQUIPES DE 

TRABALHO. 

9

Os primeiros pilares da robótica educacional são: respeito, trabalho em equipe e a divisão de tarefas. Atualmente, o mercado de trabalho está totalmente aberto para as pessoas que sabem ser proativas e sabem ser resilientes. A proatividade é a competência que impulsiona uma

busca

por

mudanças

de

maneira

espontânea, 

sem

precisar

de

estímulos

externos. E a resiliência é a capacidade que o indivíduo adquire quando entende como lidar com mudanças e com situações de extrema pressão. Essas características (proatividade e resiliência) não são pilares, mas devem estar presentes ou precisam ser desenvolvidas durante o processo evolutivo nos membros das equipes que estão sendo formadas. Desta forma, o respeito e o trabalho em equipe serão alcançados na divisão das tarefas. 

Esta fase é de grande importância para o aluno, pois é nesse momento que ele vai dar um passo para se descobrir na tecnologia. 

10

É importante ressaltar que por muitas vezes os alunos não vão saber o significado de cada função. E é ai que o professor/mediador entra em ação mostrando a definição e a finalidade de cada área dentro da equipe. Também, é importante que nas primeiras aulas de robótica educacional, o aluno não seja direcionado para uma única função devendo ele passar por todas as funções antes da sua escolha definitiva. 

Uma vez escolhida a

função, e para que ela seja aprendida com louvor, o aluno deverá realizá-la até o final do ciclo definido pelo professor. Seja esse ciclo de três meses, seis meses ou o ano letivo. 

O mediador, nesta etapa deverá lembrar que não existe função mais importante ou menos importante. Destacando que cada área é essencial para a construção do processo educativo e evolução da equipe. 

São quatro as funções de trabalho: 11



LÍDER: Primeiramente vale ressaltar que essa função não é de “chefe de equipe” e nem de gerente. 

O líder tem o dever de proporcionar um ambiente favorável para que a equipe trabalhe de forma mais leve e melhor. Para isso ele deverá aprender a trabalhar em todas as áreas, pois quando outro membro da equipe (programador, montador ou organizador) faltar por algum motivo, o líder assume aquela função temporariamente. 

Dependendo de como o professor estabeleça a sua estratégia de aula. Cabe ao líder a elaboração de um 12



relatório destacando a colaboração de todos os membros na realização das missões elaboradas na aula. 

MONTADOR: Como o nome já sugere, o montador tem o objetivo de conectar as peças disponibilizadas da maleta de montagem. 

Como uma forma de organização nas divisões das tarefas o montador não “toca na maleta” 

pois essa função pertence a outro membro. 

Para realizar a montagem, o membro da equipe utilizará o livro de montagem. No livro de montagem todas as etapas da montagem estarão descriminadas como mostra a imagem a seguir:

13



Organizador: Tem como principal objetivo manusear

a

maleta

de

montagens. 

O

organizador tem a obrigação de manter a maleta arrumada e cuidar para que não haja perda de peças. Na hora da montagem o organizador

disponibiliza

as

peças

e

o

montador realiza a conexão. Deverá haver um entrosamento e respeito entre os membro na execução das tarefas. No final da aula, todos os

membros

desmontam

o

robô

e

o

organizador

colocará as peças no local

indicado na maleta. 

Para realizar a disponibilização de peças o membro seguirá as instruções no livro de montagem, que indica o passo, a peça e a quantidade a ser utilizada. 





LINHAS VERTICAIS:

PROGRAMAÇÃO:

• LEGO EV3 CLASSROOM

A

programação

é

um

conjunto de instruções que

deverá

ser

dado

ao

protótipo montado para que

ele

realize

algum

movimento

autônomo. 

Enquanto a equipe monta o

protótipo

o

programador

imagina a situação e cria

uma sequência lógica que o

robô seguirá. 

• ROBERTA LAB

São

dois

os

tipos

de

programação que existem. 

1- Programação em linhas

verticais. 

2- Programação em blocos

horizontais. 

15



LINHAS HORIZONTAIS:

• LEGO EV3 MINDSTORMS

Todos os tipos de programações são válidas, ficando a cargo do membro da equipe a escolha de qual sistema ele irá utilizar ou qual a escola/curso adotou. Atualmente os sistemas em linhas verticais são os mais utilizadas porque são atuais e simulam as linguagens de programações profissionais Java e Python. É de suma importância que o profissional mediador tenha conhecimento básico de como utilizar cada sistema. Sendo assim, no capítulo que se refere especificamente a programação daremos mais ênfase aos programas lego Mindstorms EV3( linhas horizontais) e ao laboratório virtual Roberta Lab (linhas verticais). 

16



03

CONHECENDO 

OS TIPOS DE 

KIT’S. 

17



A Lego, desenvolveu quatro tipos de Kit’s. No caso do nosso curso daremos ênfase ao kit intermediário que é o EV3. 

O primeiro Kit, é chamado de RCX que é a abreviatura

de

Robotic

Command

Explorer(explorador de comandos robóticos), ficou mais conhecido como um tijolo ou módulo programável. Este conjunto de peças foi

criado

em

1998, 

como um

módulo

programável para auxiliar as crianças em seu desenvolvimento cognitivo. 

18



Em meados de 2006, a lego lançou o seu segundo módulo que ficou conhecido como NXT. 

Constitui-se numa versão mais avançada, equipado

com

um

processador

mais

potente, software próprio e sensores de luz, de toque e de som, permitindo a criação, programação e montagem de robôs com noções de distância, capazes de reagir a movimentos, ruídos e cores, e de executar movimentos com razoável grau de precisão. 

Atualmente, na década de 2020, o kit NXT

19



ainda é muito utilizado pelas escolas em suas aulas ou em competições como a FLL (First Lego League) e a OBR (Olimpíada Brasileira de Robótica). Em relação as outras versões, este kit possui um valor acessível e um nível de assertividade considerável. 

Em 2013, a Lego lançou um protótipo que revolucionou a era das competições de robótica pelo mundo inteiro. Estava chegando o grande Lego Mindstorms EV3. 

20



interface de fácil utilização e com um nível de precisão muito maior do que o NXT. O kit EV3

foi um sucesso. No nosso curso falaremos mais sobre este kit. Trataremos de suas peças, sensores e unidade lógica. 

Em meados de 2021, a lego lançou o seu último e atual modelo. Este kit é conhecido como SPIKE. Além de toda beleza, o Spike trás consigo um alto grau de precisão superando os seus antecessores. Entretanto este kit tem um custo muito alto inviabilizando a utilização em aulas e competições. 

21



04

COMPONENTES 

BÁSICOS. 

22



Os componentes básicos e os sensores são praticamente iguais em todos os tipos de kits, mudando apenas a forma em que uma peça se apresenta, porém mantendo a mesma função no robô. Daremos ênfase neste curso ao Lego Mindstorms EV3. 

1-

Unidade

Lógica:

É

o

principal

componente e é responsável por dar nome ao kit. 

A unidade lógica terá a função de executar a programação e conectar os itens periféricos como : motores e sensores e é nela que encontramos todas as configurações do robô. Os motores serão conectados as portas com letras (A,B,C ou D) e os sensores deverão ser conectados as portas com números (1,2,3

ou 4). Ela pode ser conectada ao computador ou notebook através de um cabo USB ou Bluetooth. 

23









LIGANDO A HUB DO EV3

24







Ao encaixar a bateria, o botão central deverá ser acionado. Dica: Caso o seu robô não ligue, observe se os conectores do próprio EV3

estão para baixo, pois assim ele não irá transmitir energia da bateria. 

BOTÃO CENTRAL –

Ao ser

acionado

apresentará

uma

mensagem starting. 

HUB DO EV3 – É o menu onde

serão disponibilizadas todas as informações

relativas

as

configurações

do

EV3. 

Ao

navegar

pelos

botões

da

esquerda

(E)

e

direita

(D)

encontraremos

o

seguinte

menu. 

Mostra a programação que 

está sendo executada. 

(E)

(D)

Mostra as bibliotecas de 

programações salvas no EV3. 

Mostra as configurações de 

portas EV3. 

Mostra as configurações de 

25

bluetooth e nome do bloco. 





AVISO DE BATERIA FRACA –

É de extrema importância para a realização das missões com uma maior precisão

que

a

bateria

esteja

completamente

carregada. 

O

carregador deverá ser colocado na bateria

desconectada

da

unidade

lógica. O processo completo dura em torno de duas horas de carregamento. 









2- Motor Grande

No kit são disponibilizados dois motores grandes. Basicamente é utilizado para dar movimento no caso de um carro ou fazer o robô andar se a opção feita foi um robô humanoide. 

Usando um sensor de rotação embutido, o motor inteligente pode se alinhar com outros motores do robô para que ele possa andar em uma linha reta na mesma velocidade e realizar curvas que podem ser automáticas ou manuais. 

Motor Grande EV3

Motor Grande SPIKE - O motor já se apresenta com o cabo de                      

conexão com a unidade                                     

lógica embutido. 

27









2- Motor Médio

Apenas um motor médio é disponibilizado no kit. O motor auxiliar médio EV3 é indicado para protótipos com uma carga mais baixa e velocidade mais alta. Geralmente o motor é utilizado para compor a “garra” de um protótipo ou para subir e descer um elevador através de um jogo de engrenagens. 

MOTOR MÉDIO EV3

MOTOR MÉDIO SPIKE. 

Apresenta um grau de precisão muito maior do que o EV3. 

28

Para compor a lista existem peças diversas: 3- Pinos

4- Vigas Retas ou Vigas em L. 

5- Eixos

6- Pneus

7- Ball Caster

8- Engrenagens

9- Cabos de conexão

Nas

próximas

páginas, 

você

poderá

acompanhar uma lista com todas as peças e o seu número de referência do Kit Lego Midstorms EV3 education 45544. 

29



30



31



32



05

SENSORES

33

Para enfrentar as situações mais adversas em uma pista de competições ou na resolução de uma situação problema, podemos contar com os sensores que tornam o robô o mais próximo possível do mundo real. É interessante perceber que os sensores utilizados nos kits de

robótica

estão

presentes

em

nosso

cotidiano. Por exemplo, o sensor de toque e o sensor giroscópio estão presentes em nossos celulares. Uma vez que quando ativado, basta o usuário girar o celular que o próprio sistema entende e gira a imagem para vertical ou horizontal. Essa função é desempenhada pelo sensor giroscópio. O touch screem é um exemplo clássico do sensor de toque. Assim como qualquer tipo de controle ou qualquer equipamento que se ligue ou desligue através de um botão possui um sensor de toque. 

Quando

pensamos

em

segurança

nos

caminhões, 

entra

em

cena

o

sensor

ultrassônico. Em outras palavras também é 34

chamado de sensor de distância. Os novos caminhões estão sendo vendidos com uma tecnologia capaz de perceber que o motorista dormiu em trânsito e ao se aproximar de um obstáculo, em no máximo 5 metros, ele aciona os freios de emergência. Assim, salvando a vida do condutor e de uma possível vítima. 

E por último o sensor de cor o que pode distinguir cores, intensidade da luz e a reflexão. Nos postes de iluminação publica é comum existir um sensor deste tipo para que o acendimento e o desligamento das luzes ocorra de forma automática. 

Agora vamos entender um pouco mais das funções

de

cada

sensor
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