CAPITULO 7

SENSORES E ATUADORES: DANDO VIDA AOS ROBOS

Como um rob6 percebe o mundo?

Os seres humanos utilizam os cinco sentidos para compreender o ambiente ao seu
redor. Avisao permite identificar obstaculos, a audicdo detecta sons, o tato percebe o contato
com objetos, enquanto o olfato e o paladar ajudam a reconhecer diferentes substancias.

Nos sistemas roboéticos acontece algo semelhante. Para que um robd seja capaz
de interagir com o ambiente, ele precisa coletar informagdes continuamente. Essa fungéo
€ desempenhada pelos sensores, dispositivos eletrénicos responsaveis por detectar
alteracdes no meio em que estao inseridos.

Apods receber essas informagdes, o microcontrolador interpreta os dados e decide
qual agao deve ser executada. Essa resposta é realizada pelos atuadores, componentes
responsaveis por transformar comandos elétricos em movimentos, sons, luzes ou outras
formas de atuacgao.

Essa integracdo entre sensores, processamento e atuadores constitui a base de
praticamente todos os sistemas robdéticos modernos.

Sensores: os “sentidos” do robo

Sensores sao dispositivos capazes de transformar fendbmenos fisicos em sinais
elétricos que podem ser interpretados pelo Arduino.

Esses dispositivos permitem que o sistema identifique caracteristicas do ambiente e
tome decisdes de forma automatica.

Durante o Projeto de Extensdo em Robdtica, os estudantes utilizaram diferentes
sensores para compreender como os robés conseguem perceber 0 mundo ao seu redor.

Entre os principais exemplos est&o:
- sensores de distancia;

- sensores de luminosidade;

- sensores de temperatura;

- sensores de presenca;

- sensores de toque.

Cada sensor possui aplicagdes especificas e pode ser combinado com outros
componentes para desenvolver sistemas cada vez mais inteligentes.
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Sensor ultrassonico: medindo distancias

Um dos sensores mais utilizados durante o projeto foi o sensor ultrassénico HC-
SR04.

Seu funcionamento baseia-se na emissédo de ondas ultrassénicas que, ao atingirem
um objeto, retornam ao sensor. A partir do tempo gasto nesse percurso, o Arduino calcula
a distancia até o obstaculo.

Essa tecnologia é amplamente utilizada em diversas aplicagbes, como:
- robds moveis;

- estacionamento automatico;

- drones;

- sistemas de segurancga;

- automacgao industrial.

Durante as atividades, os estudantes utilizaram esse sensor para desenvolver
pequenos sistemas capazes de identificar obstaculos e responder automaticamente.

Sensor de luminosidade (LDR)
Outro componente explorado foi o LDR (Light Dependent Resistor).

Esse sensor altera sua resisténcia elétrica de acordo com a quantidade de luz
incidente sobre sua superficie.

Quanto maior a iluminagao, menor sua resisténcia elétrica.
Essa caracteristica permite desenvolver aplicagbes como:
- iluminagao automatica;

- sensores de presenga;

- sistemas inteligentes de economia de energia;

- robés seguidores de luz.

Durante o projeto, os estudantes criaram experimentos capazes de acionar LEDs
automaticamente conforme a intensidade luminosa do ambiente.

Botoes e sensores de toque

Os botbes também podem ser considerados sensores simples, pois permitem
identificar quando o usuario realiza uma agao.
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Embora seu funcionamento seja bastante basico, eles introduzem conceitos
importantes relacionados a interagdo entre pessoas e sistemas eletrénicos.

Os estudantes utilizaram botdes para controlar LEDs, iniciar sequéncias automaticas
e desenvolver pequenas aplicagdes interativas.

Essas atividades contribuiram para o entendimento dos conceitos de entradas
digitais e estruturas condicionais na programacao.

Atuadores: quando o rob6 entra em agao

Depois de receber informagdes dos sensores e processa-las, o Arduino envia
comandos para os atuadores.

Esses componentes sao responsaveis por executar as agdes determinadas pelo
programa.

Entre os principais atuadores utilizados no projeto destacam-se:
- LEDs;

- buzzers;

- servomotores;

- motores DC.

Enquanto os sensores permitem ao robd perceber o ambiente, os atuadores permitem
que ele responda as situagdes detectadas.

Servomotores

Os servomotores sdo motores capazes de controlar com precisdo o angulo de
rotagao.

Diferentemente dos motores convencionais, eles podem posicionar seu eixo em
angulos especificos, geralmente entre 0° e 180°.

Essa caracteristica torna os servomotores ideais para aplicagdes como:
- bracos robéticos;

- diregéo de veiculos autbnomos;

- rob6s moveis;

- mecanismos automatizados.
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Durante as atividades do projeto, os participantes aprenderam a controlar
servomotores utilizando comandos simples na programacgao Arduino.

Buzzers: adicionando sons ao projeto
Os buzzers sao pequenos dispositivos sonoros utilizados para emitir sinais acusticos.
Embora simples, eles s&o amplamente empregados em:
- alarmes;
- sistemas de segurancga;
- avisos sonoros;

- interfaces homem-maquina.

Os participantes utilizaram buzzers para desenvolver sistemas capazes de emitir
alertas quando determinadas condi¢des eram identificadas pelos sensores.

Integrando sensores e atuadores

Um robé torna-se verdadeiramente inteligente quando consegue integrar diferentes
componentes em um mesmo sistema.

Durante o projeto, os estudantes desenvolveram circuitos em que sensores captavam
informagdes do ambiente e os atuadores respondiam automaticamente.

Alguns exemplos de desafios desenvolvidos foram:

- acender um LED quando um objeto estivesse proximo;

- emitir um alerta sonoro ao detectar obstaculos;

- controlar um servomotor conforme a leitura de um sensor;

- automatizar pequenas tarefas utilizando multiplos dispositivos.

A medida que as atividades evoluiam, os estudantes passaram a integrar diferentes
componentes em um unico sistema, combinando sensores, atuadores e programagao
para executar tarefas de forma automatizada. Essa etapa possibilitou compreender como
os diversos elementos de um sistema embarcado se comunicam e atuam em conjunto,
aproximando os participantes de aplicagdes reais da robdtica e da automacéo. A Figura
12 ilustra um dos experimentos desenvolvidos durante as oficinas, evidenciando essa
integracao entre hardware e software.
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Figura 12 - Integragéo entre sensores, programacao e atuadores durante os experimentos desenvolvidos

pelos estudantes.
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Aprendendo por experimentagao

Ao longo dos experimentos, os estudantes perceberam que pequenos ajustes no
cbdigo ou nas conexdes podiam alterar completamente o comportamento do sistema.

Essa etapa foi marcada por intensa experimentacdo, observagdo e troca de
conhecimentos entre os integrantes das equipes.

Mais do que reproduzir circuitos prontos, os participantes foram incentivados a
compreender o funcionamento de cada componente, testar novas possibilidades e propor
melhorias para seus projetos.

Essa metodologia fortaleceu a autonomia e despertou a curiosidade cientifica,
caracteristicas fundamentais para profissionais das areas tecnoldgicas.

A voz dos participantes

“Um projeto incrivel que ampliou muito meus conhecimentos sobre robdtica.
Depois do projeto consigo montar qualquer circuito envolvendo arduino,
programar atuadores e sensores, modelar estruturas 3D, além de utilizar
maquinas como impressoras 3D e cortadoras CNC. Sem duvidas foi tudo

muito enriquecedor.”

- Henrique Vieira, Engenharia de Software

ROBOTICA NA PRATICA: GUIA DO PROJETO DE EXTENSAO EM £
CAPiTULO7 §§

ROBOTICA DA UNIVERSIDADE DE RIO VERDE, VOL 1



Preparando-se para construir robos

O dominio dos sensores e atuadores representa um passo fundamental para qualquer
estudante de robdtica.

Com esses conhecimentos, os participantes passaram a desenvolver sistemas
mais completos, integrando programacao, eletrénica e estruturas mecénicas para resolver
desafios reais.

No préximo capitulo, conheceremos a plataforma LEGO Education, que complementou

a formacao dos estudantes ao permitir a construgéo e programacgao de robés moveis em
um ambiente altamente interativo e colaborativo.
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