O projeto do Roboquedo foi desenvolvido utilizando a plataforma de
desenvolvimento Arduino, que utiliza uma linguagem procedural, ou seja, o
cédigo é executado linha a linha, um passo de cada vez. O codigo deve ser
executado na IDE do préprio Arduino, que pode ser obtida neste link :
(http://arduino.cc/en/Main/Software ).

Agora explicando o cadigo feito, na parte abaixo, € adicionado ao projeto
uma biblioteca externa chamada SoftwareSerial, que ird& comandar a
comunicagao sem fio entre a mesa controladora e o robo. Apds a biblioteca ser
adicionada, é definido em quais portas da placa arduino, os pinos TX e RX do
transmissor sem fio estdo conectadas:

#include <SoftwareSerial.h>
SoftwareSerial mySerial(0, 1);

ApoOs isso, as variaveis que o programa utiliza enquanto esta sendo
executado sao criadas, e os seus valores iniciais sao definidos:

//declara em quais portas analogicas estao ligados os receptores
int receptor frente = A2, receptor esquerda = AO, receptor direita = A3,
receptor_re = A1;

//define as variaveis que irdo realizar as leituras das portas analogicas
int leitura_frente=9, leitura_esquerda=9, leitura_direita=9, leitura_re=9;

//define em quais portas os leds de emissdo estardo ligados
int led_emissao = 9, led _emissao 2 = 10, led_emissao_3 = 11, led_emissao_4
=12;

//define o flag de trava
int trava=0;

Aqui é definido o valor do tempo, em milissegundos, no qual o programa
ficara “congelado”, para que ndo ocorra uma sobrecarga de comandos a ser
enviados da mesa controladora para o robd.

#define TEMPO_DELAY 250

Apds as variaveis que o programa ira utilizar estarem definidas,
chegamos no bloco void setup() do cédigo. Aqui, € onde o programa define
quais serdo as portas de saida de dados (enviara o sinal que executara os
comandos desejados), e quais serao as portas de entrada de dados (recebera
um sinal e a partir dele, definira o que deve ser feito). Além disso, sdo definidos
os sinais que as portas de saida estarao enviando (HIGH =1, LOW = 0).

void setup(){

//inicia comunicacao serial


http://arduino.cc/en/Main/Software

Serial.begin(9600);

//inicia comunicacao do xbee
mySerial.begin(9600);

//define os pinos como entrada
pinMode(receptor_frente, INPUT);
pinMode(receptor_esquerda, INPUT);
pinMode(receptor_direita, INPUT);
pinMode(receptor_re, INPUT);

//define os pinos como saida
pinMode(led_emissao, OUTPUT);
pinMode(led_emissao_2, OUTPUT);
pinMode(led_emissao_3, OUTPUT);
pinMode(led_emissao_4, OUTPUT);
pinMode(13, OUTPUT),

//define o valor do flag trava como sendo 0
trava = 0;

/liga os leds de emissao infravermelhos
digitalWrite(led_emissao, HIGH);
digitalWrite(led_emissao 2, HIGH);
digitalWrite(led_emissao_3, HIGH);
digitalWrite(led_emissao_4, HIGH);

Até agora, o programa estava realizando as definicbes de portas e
criando as variaveis necessarias para a execugao do programa. A partir de
agora, o programa entrara na fung¢ao loop(), e ficara la enquanto o robd estiver
ligado, executando este programa ininterruptamente.

void loop(){

Os fungbes que estdo dentro do comando DO, serdo executadas
enquanto a variavel trava, nao tiver seu valor alterado. Isso significa que,
enquanto um objeto ndo passar por algum buraco de alguma seta, o programa
ficara executando somente esta parte.

do{

//executa a leitura dos leds receptores de infravermelho
leitura_frente = analogRead(receptor_frente);
leitura_esquerda = analogRead(receptor_esquerda);
leitura_direita = analogRead(receptor_direita);
leitura_re = analogRead(receptor _re);

//se detectou uma mudancga na variavel leitura_frente, executa o comando if



if(leitura_frente > 300){
//zera as outras variaveis de leitura
leitura_esquerda = 0;
leitura_direita = 0;
leitura_re = 0;
//altera o flag de trava de 0 para 1
trava = 1;

}

//se detectou uma mudancga na variavel leitura_esquerda, executa o
comando if

if(leitura_esquerda > 300){
//zera as outras variaveis de leitura
leitura_frente = 0;
leitura_direita = O;
leitura_re = 0;
//altera o flag de trava de 0 para 1
trava = 1;

}

//se detectou uma mudancga na variavel leitura_direita, executa o comando if
if(leitura_direita > 300){

//zera as outras variaveis de leitura

leitura_frente = 0O;

leitura_esquerda = 0;

leitura_re = 0;

//altera o flag de trava de O para 1

trava = 1;

}

//se detectou uma mudancga na variavel leitura_re, executa o comando if
if(leitura_re > 300){
//zera as outras variaveis de leitura
leitura_frente = 0;
leitura_esquerda = 0;
leitura_direita = 0;
//altera o flag de trava de O para 1
trava = 1;
}
Jwhile(trava == 0);

Apos a leitura da variavel ser feita, inicia-se uma comparacao, para
saber qual variavel teve seu valor alterado, para que assim se possa saber qual
comando o usuario deseja que seja realizado pelo robd.

//se houve uma leitura, e o valor das variaveis mudaram
if(leitura_frente > 300 && trava == 1){



//envia para a placa receptora a letra F, para o robo andar para frente
Serial.printin("F");

//zera as variaveis de leitura
leitura_frente = 0;
leitura_esquerda = 0;
leitura_direita = O;
leitura_re = 0;

//altera o flag de trava de 1 para 0
trava = 0;

}

//se houve uma leitura, e o valor das variaveis mudaram
else if(leitura_esquerda > 300 && trava == 1){

//envia para a placa receptora a letra E, para o robo virar para a esquerda

Serial.printin("E");

//zera as variaveis de leitura

leitura_esquerda = 0;

leitura_frente = 0O;

leitura_direita = O;

leitura_re = 0;

//altera o flag de trava de 1 para 0

trava = 0;

}

//se houve uma leitura, e o valor das variaveis mudaram
else if(leitura_direita > 300 && trava == 1){

//envia para a placa receptora a letra D, para o robo virar para a direita

Serial.printin("D");

//zera as variaveis de leitura

leitura_direita = 0;

leitura_frente = 0;

leitura_esquerda = 0;

leitura_re = 0;

//altera o flag de trava de 1 para 0

trava = 0;

}

//se houve uma leitura, e o valor das variaveis mudaram
else if(leitura_re > 300 && trava == 1){
//envia para a placa receptora a letra R, para o robo virar para a re
Serial.printin("R");
//zera as variaveis de leitura
leitura_direita = 0;
leitura_frente = 0O;
leitura_esquerda = 0;
leitura_re = 0;



//altera o flag de trava de 1 para 0
trava = 0;

}

Apos toda a checagem ser realizada, e um sinal com o comando
correspondente for enviado ao robd, é aplicado um pequeno DELAY no
programa (como se o programa congela-se), por um tempo determinado
anteriormente, de 250 milissegundos, somente para que ndo haja problemas
de sobrecarregamento de comandos enviados.

//executa um tempo de delay
delay(TEMPQO_DELAY);

E este cddigo acima é executado enquanto a mesa controladora estiver
funcionando, sempre lendo os sinais das setas, detectando qual seta o usuario
escolheu, e enviando o respectivo comando para que o robd o execute.

Segue abaixo, o cédigo que deve ser colocado na IDE do Arduino, para
que seja carregado na placa:

#include <SoftwareSerial.h>
SoftwareSerial mySerial(0, 1);

//ldeclara em quais portas analogicas estao ligados os receptores
int receptor_frente = A2, receptor_esquerda = AO, receptor direita = A3,
receptor_re = A1;

//define as variaveis que irdo realizar as leituras das portas analogicas
int leitura_frente=9, leitura_esquerda=9, leitura_direita=9, leitura_re=9;

//define em quais portas os leds de emissao estarao ligados
int led_emissao = 9, led_emissao 2 = 10, led_emissao_3 = 11, led_emissao 4
=12;

/ldefine o flag de trava
int trava=0;

#define TEMPO_DELAY 250

void setup(){

/linicia comunicacao serial
Serial.begin(9600);

/linicia comunicacao do xbee
mySerial.begin(9600);



//define os pinos como entrada
pinMode(receptor_frente, INPUT);
pinMode(receptor_esquerda, INPUT);
pinMode(receptor_direita, INPUT);
pinMode(receptor_re, INPUT);

//define os pinos como saida
pinMode(led_emissao, OUTPUT);
pinMode(led_emissao_2, OUTPUT);
pinMode(led_emissao_3, OUTPUT);
pinMode(led_emissao_4, OUTPUT);
pinMode(13, OUTPUT);

//define o valor do flag trava como sendo 0
trava = 0;

/lliga os leds de emissao infravermelhos
digitalWrite(led_emissao, HIGH);
digitalWrite(led_emissao_2, HIGH);
digitalWrite(led_emissao_3, HIGH);
digitalWrite(led_emissao_4, HIGH);

void loop(}
dof

/lexecuta a leitura dos leds receptores de infravermelho
leitura_frente = analogRead(receptor_frente);
leitura_esquerda = analogRead(receptor_esquerda);
leitura_direita = analogRead(receptor_direita);
leitura_re = analogRead(receptor_re);

//se detectou uma mudanga na variavel leitura_frente, executa o comando if
if(leitura_frente > 300){

/[zera as outras variaveis de leitura

leitura_esquerda = 0;

leitura_direita = 0;

leitura_re = 0;
/altera o flag de trava de 0 para 1
trava = 1;

}

/Ise detectou uma mudanca na variavel leitura_esquerda, executa o
comando if
if(leitura_esquerda > 3001
/lzera as outras variaveis de leitura



leitura_frente = 0;
leitura_direita = 0;

leitura_re = 0;
/[altera o flag de trava de 0 para 1
trava = 1;

}

//se detectou uma mudanga na variavel leitura_direita, executa o comando if
if(leitura_direita > 300){

/lzera as outras variaveis de leitura

leitura_frente = O;

leitura_esquerda = 0;

leitura_re = 0;
/[altera o flag de trava de 0 para 1
trava = 1;

}

/Ise detectou uma mudanca na variavel leitura_re, executa o comando if
if(leitura_re > 3001

/lzera as outras variaveis de leitura

leitura_frente = 0;

leitura_esquerda = 0;

leitura_direita = 0;

/altera o flag de trava de 0 para 1

trava = 1;
}

}while(trava == 0);

/lse houve uma leitura, e o valor das variaveis mudaram
if(leitura_frente > 300 && trava == 1){

//lenvia para a placa receptora a letra F, para o robo andar para frente
Serial.printin("F");

/lzera as variaveis de leitura
leitura_frente = 0;
leitura_esquerda = 0;
leitura_direita = 0;

leitura_re = 0;

/[altera o flag de trava de 1 para O
trava = 0;

}

/Ise houve uma leitura, e o valor das variaveis mudaram



else if(leitura_esquerda > 300 && trava == 1){
/lenvia para a placa receptora a letra E, para o robo virar para a esquerda
Serial.printin("E");
/[zera as variaveis de leitura
leitura_esquerda = 0;
leitura_frente = O;
leitura_direita = 0;

leitura_re = 0;
/[altera o flag de trava de 1 para O
trava = 0;

}

//se houve uma leitura, e o valor das variaveis mudaram
else if(leitura_direita > 300 && trava == 1){
//lenvia para a placa receptora a letra D, para o robo virar para a direita
Serial.printin("D");
/[zera as variaveis de leitura
leitura_direita = 0;
leitura_frente = 0;
leitura_esquerda = 0;

leitura_re = 0;
/laltera o flag de trava de 1 para 0
trava = 0;

}

/Ise houve uma leitura, e o valor das variaveis mudaram
else if(leitura_re > 300 && trava == 1){
/lenvia para a placa receptora a letra R, para o robo virar para a re
Serial.printin("R");
/[zera as variaveis de leitura
leitura_direita = 0;
leitura_frente = 0;
leitura_esquerda = 0;

leitura_re = 0;
/[altera o flag de trava de 1 para O
trava = 0;

}

/lexecuta um tempo de delay
delay(TEMPO_DELAY);
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