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

Agora explicando o código feito, na parte abaixo, é adicionado ao projeto            
uma biblioteca externa chamada SoftwareSerial, que irá comandar a         
comunicação sem fio entre a mesa controladora e o robo. Após a biblioteca ser              
adicionada, é definido em quais portas da placa arduíno, os pinos TX e RX do               
transmissor sem fio estão conectadas: 
 
#include <SoftwareSerial.h> 
SoftwareSerial mySerial(0, 1); 
 

Após isso, as variáveis que o programa utiliza enquanto está sendo 
executado são criadas, e os seus valores iniciais são definidos: 
 
//define a variável que vai ler as informações que a placa irá receber 
byte lido; 
//define as portas que a ponte H L293D estará ligada no Arduino 
int  motorPWM = 10, motor1_1 = 9, motor1_2 = 8, motor2PWM = 11, motor2_1 
= 12, motor2_2 = 13; 
//define um flag de trava 
int trava; 
//define as variáveis que serão usadas para definir quanto tempo uma ação 
deverá ocorrer 
float TEMPO_FRENTE; 
float TEMPO_ESQUERDA; 
float TEMPO_DIREITA; 
float TEMPO_RE; 
//define as variáveis que serão usadas para contar um tempo 
unsigned long tempo, tempoInicio, tempoFim; 
 
//define o valor das portas PWM dos motores do robô 
#define VALOR_PWM_1 200 
#define VALOR_PWM_2 196 
 

Depois das variáveis criadas, são definidas as funções que o programa           
irá realizar, fazendo com que o código possua menos linhas, e facilitando a sua              
manutenção: 
 
//função de movimento do motor 
void motor1Frente(){ 
  analogWrite(motorPWM, VALOR_PWM_1); 
  digitalWrite(motor1_1, LOW); 
  digitalWrite(motor1_2, HIGH); 
} 
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//função de movimento do motor 
void motor2Frente(){ 
  analogWrite(motor2PWM, VALOR_PWM_2); 
  digitalWrite(motor2_1, HIGH); 
  digitalWrite(motor2_2, LOW); 
} 
 
//função de movimento do motor 
void motor1Parado(){ 
  analogWrite(motorPWM, LOW); 
  digitalWrite(motor1_1, LOW); 
  digitalWrite(motor1_2, LOW); 
} 
 
//função de movimento do motor 
void motor2Parado(){ 
  analogWrite(motor2PWM, LOW); 
  digitalWrite(motor2_1, LOW); 
  digitalWrite(motor2_2, LOW); 
} 
 
//função de movimento do motor 
void motor1Re(){ 
  analogWrite(motorPWM, VALOR_PWM_1); 
  digitalWrite(motor1_1, HIGH); 
  digitalWrite(motor1_2, LOW); 
} 
 
//função de movimento do motor 
void motor2Re(){ 
  analogWrite(motor2PWM, VALOR_PWM_2); 
  digitalWrite(motor2_1, LOW); 
  digitalWrite(motor2_2, HIGH); 
} 
 

Após as funções que o programa irá utilizar serem definidas, chegamos           
no bloco void setup() do código. Aqui, é onde o programa define quais serão as               
portas de saída de dados (enviará o sinal que executará os comandos            
desejados), e quais serão as portas de entrada de dados (receberá um sinal e              
à partir dele, definirá o que deve ser feito). Além disso, são definidos valores              
para algumas variáveis que são criadas anteriormente. 
 
void setup(){ 
  //inicia a comunicação serial 
  Serial.begin(9600); 
  //inicia a comunicação do xbee 
  mySerial.begin(9600); 
  //define os pinos da ponte H L293D como saída 
  pinMode(motorPWM, OUTPUT); 



  pinMode(motor1_1, OUTPUT); 
  pinMode(motor1_2, OUTPUT); 
  pinMode(motor2PWM, OUTPUT); 
  pinMode(motor2_1, OUTPUT); 
  pinMode(motor2_2, OUTPUT); 
  //define o valor do flag de trava como 0 
  trava = 0; 
 

Nestas 4 variáveis abaixo, estão definidos valores de tempo, calculados          
em milissegundos, que definem por quanto tempo o comando será executado.           
Caso considere que o robô esteja andando muito rápido, ou muito devagar, ou             
virando muito rápido ou muito devagar, são estes os valores que veverão ser             
alterados para mais ou para menos, para que ele realize os comandos da             
forma desejada. Lembrando sempre que o tempo está em milissegundos,          
então se definir um valor 1000, significa que o robô executará o comando por 1               
segundo, e assim por diante. 
 
  //define os tempos de movimento em milissegundos 
  TEMPO_ESQUERDA = 251; 
  TEMPO_DIREITA = 251; 
  TEMPO_FRENTE = 1000; 
  TEMPO_RE = 350; 
 
} 
 

Até agora, o programa estava realizando as definições de portas e           
criando as variáveis necessárias para a execução do programa. A partir de            
agora, o programa entrará na função loop(), e ficará lá enquanto o robô estiver              
ligado, executando este programa ininterruptamente. 
 
void loop(){  
 
 

O primeiro comando executado aqui, é a leitura da porta serial definida            
anteriormente, que é onde o transmissor sem fio está conectado, para verificar            
se algum comando foi enviado para que o robô o execute: 
 
  //le a porta serial esperando algum movimento 
  lido = mySerial.read(); 
 

Após ler a porta serial e ver que chegou um comando, o programa             
compara o código que chegou pela porta serial (Se o comando é a letra F para                
frente, D para direita, E para esquerda ou R para ré), com o que já está                
definido pelo código, para verificar se precisa ser realizado algum movimento           
ou não.  
 
  //se a variável lida satisfaz a equação, o comando é executado 
  if(lido == 'F' || lido == 'f'){ 
    //captura o tempo em milissegundos 



    tempoInicio = millis(); 
 
Começa a executar as funções dentro deste comando, enquanto a sua 

condição de execução final não for atingida (condição final definida dentro dos 
parênteses do WHILE). 
 
    do{ 
      //executa os movimentos referentes a função 
      motor1Frente(); 
      motor2Frente(); 
      //captura o tempo em milissegundos 
      tempoFim = millis(); 
      //calcula a diferença dos tempos 
      tempo = tempoFim - tempoInicio; 
      //executa o movimento enquanto o tempo determinado não for atingido  
    }while(tempo < TEMPO_FRENTE); 
    //zera as variáveis de tempo 
    tempo = 0; 
    tempoFim = 0; 
    tempoInicio = 0; 
    //define a variável lido como P 
    lido = 'P'; 
  } 
 
  //se a variável lida satisfaz a equação, o comando é executado 
  else if(lido == 'E' || lido == 'e'){ 
    //captura o tempo em milissegundos 
    tempoInicio = millis(); 
 

Começa a executar as funções dentro deste comando, enquanto a sua 
condição de execução final não for atingida (condição final definida dentro dos 
parênteses do WHILE). 
 
    do{ 
      //executa os movimentos referentes a função 
      motor1Frente(); 
      motor2Re(); 
      //captura o tempo em milissegundos 
      tempoFim = millis(); 
      //calcula a diferença dos tempos 
      tempo = tempoFim - tempoInicio; 
      //executa o movimento enquanto o tempo determinado não for atingido 
    }while(tempo < TEMPO_ESQUERDA); 
    //zera as variáveis de tempo 
    tempo = 0; 
    tempoFim = 0; 
    tempoInicio = 0; 
    //define a variável lido como P 
    lido = 'P'; 



  } 
 
  //se a variável lida satisfaz a equação, o comando é executado 
  else if(lido == 'D' || lido == 'd'){ 
    //captura o tempo em milissegundos 
    tempoInicio = millis(); 
 

Começa a executar as funções dentro deste comando, enquanto a sua 
condição de execução final não for atingida (condição final definida dentro dos 
parênteses do WHILE). 
 
    do{ 
      //executa os movimentos referentes a função 
      motor1Re(); 
      motor2Frente(); 
      //captura o tempo em milissegundos 
      tempoFim = millis(); 
      //calcula a diferença dos tempos 
      tempo = tempoFim - tempoInicio; 
      //executa o movimento enquanto o tempo determinado não for atingido 
    } while(tempo < TEMPO_DIREITA); 
    //zera as variáveis de tempo 
    tempo = 0; 
    tempoFim = 0; 
    tempoInicio = 0; 
    //define a variável lido como P 
    lido = 'P'; 
  } 
 
  //se a variável lida satisfaz a equação, o comando é executado 
  else if(lido == 'R' || lido == 'r'){ 
    //captura o tempo em milissegundos 
    tempoInicio = millis(); 
 

Começa a executar as funções dentro deste comando, enquanto a sua 
condição de execução final não for atingida (condição final definida dentro dos 
parênteses do WHILE). 
 
    do{ 
      //executa os movimentos referentes a função 
      motor1Re(); 
      motor2Re(); 
      //captura o tempo em milissegundos 
      tempoFim = millis(); 
      //calcula a diferença dos tempos 
      tempo = tempoFim - tempoInicio; 
      //executa o movimento enquanto o tempo determinado não for atingido 
    }while(tempo < TEMPO_RE); 
    //zera as variáveis de tempo 



    tempo = 0; 
    tempoFim = 0; 
    tempoInicio = 0; 
    //define a variável lido como P 
    lido = 'P'; 
  } 
 
 
  //se a variável lida satisfaz a equação, o comando é executado 
  if(lido == 'P' || lido == 'p'){ 
    //executa os movimentos referentes a função 
    motor2Parado(); 
    motor1Parado(); 
  } 
 
} 
 

E este código acima é executado enquanto o robô estiver rodando, 
sempre lendo a porta de entrada serial, recebendo o comando e checando se é 
um comando que já estava definido e ele deve realizado ou não. 

 
Segue abaixo, o código que deve ser colocado na IDE do Arduino, para 

que seja carregado na placa: 
 
 
 
 

#include <SoftwareSerial.h> 
SoftwareSerial mySerial(0, 1); 
 
//define a variável que vai ler as informações que a placa irá receber 
byte lido; 
//define as portas que a ponte H L293D estará ligada no Arduino 
int  motorPWM = 10, motor1_1 = 9, motor1_2 = 8, motor2PWM = 11, motor2_1 
= 12, motor2_2 = 13; 
//define um flag de trava 
int trava; 
//define as variáveis que serão usadas para definir quanto tempo uma ação 
deverá ocorrer 
float TEMPO_FRENTE; 
float TEMPO_ESQUERDA; 
float TEMPO_DIREITA; 
float TEMPO_RE; 
//define as variáveis que serão usadas para contar um tempo 
unsigned long tempo, tempoInicio, tempoFim; 
 
//define o valor das portas PWM dos motores do robô 
#define VALOR_PWM_1 200 
#define VALOR_PWM_2 196 



 
//função de movimento do motor 
void motor1Frente(){ 
  analogWrite(motorPWM, VALOR_PWM_1); 
  digitalWrite(motor1_1, LOW); 
  digitalWrite(motor1_2, HIGH); 
} 
 
//função de movimento do motor 
void motor2Frente(){ 
  analogWrite(motor2PWM, VALOR_PWM_2); 
  digitalWrite(motor2_1, HIGH); 
  digitalWrite(motor2_2, LOW); 
} 
 
//função de movimento do motor 
void motor1Parado(){ 
  analogWrite(motorPWM, LOW); 
  digitalWrite(motor1_1, LOW); 
  digitalWrite(motor1_2, LOW); 
} 
 
//função de movimento do motor 
void motor2Parado(){ 
  analogWrite(motor2PWM, LOW); 
  digitalWrite(motor2_1, LOW); 
  digitalWrite(motor2_2, LOW); 
} 
 
//função de movimento do motor 
void motor1Re(){ 
  analogWrite(motorPWM, VALOR_PWM_1); 
  digitalWrite(motor1_1, HIGH); 
  digitalWrite(motor1_2, LOW); 
} 
 
//função de movimento do motor 
void motor2Re(){ 
  analogWrite(motor2PWM, VALOR_PWM_2); 
  digitalWrite(motor2_1, LOW); 
  digitalWrite(motor2_2, HIGH); 
} 
 
 
 
void setup(){ 
  //inicia a comunicação serial 
  Serial.begin(9600); 
  //inicia a comunicação do xbee 



  mySerial.begin(9600); 
  //define os pinos da ponte H L293D como saída 
  pinMode(motorPWM, OUTPUT); 
  pinMode(motor1_1, OUTPUT); 
  pinMode(motor1_2, OUTPUT); 
  pinMode(motor2PWM, OUTPUT); 
  pinMode(motor2_1, OUTPUT); 
  pinMode(motor2_2, OUTPUT); 
  //define o valor do flag de trava como 0 
  trava = 0; 
  //define os tempos de movimento em milissegundos 
  TEMPO_ESQUERDA = 251; 
  TEMPO_DIREITA = 251; 
  TEMPO_FRENTE = 1000; 
  TEMPO_RE = 350; 
 
} 
 
void loop(){  
 
  //le a porta serial esperando algum movimento 
  lido = mySerial.read(); 
 
  //se a variável lida satisfaz a equação, o comando é executado 
  if(lido == 'F' || lido == 'f'){ 
    //captura o tempo em milissegundos 
    tempoInicio = millis(); 
    do{ 
      //executa os movimentos referentes a função 
      motor1Frente(); 
      motor2Frente(); 
      //captura o tempo em milissegundos 
      tempoFim = millis(); 
      //calcula a diferença dos tempos 
      tempo = tempoFim - tempoInicio; 
      //executa o movimento enquanto o tempo determinado não for atingido  
    }while(tempo < TEMPO_FRENTE); 
    //zera as variáveis de tempo 
    tempo = 0; 
    tempoFim = 0; 
    tempoInicio = 0; 
    //define a variável lido como P 
    lido = 'P'; 
  } 
 
  //se a variável lida satisfaz a equação, o comando é executado 
  else if(lido == 'E' || lido == 'e'){ 
    //captura o tempo em milissegundos 
    tempoInicio = millis(); 



    do{ 
      //executa os movimentos referentes a função 
      motor1Frente(); 
      motor2Re(); 
      //captura o tempo em milissegundos 
      tempoFim = millis(); 
      //calcula a diferença dos tempos 
      tempo = tempoFim - tempoInicio; 
      //executa o movimento enquanto o tempo determinado não for atingido 
    }while(tempo < TEMPO_ESQUERDA); 
    //zera as variáveis de tempo 
    tempo = 0; 
    tempoFim = 0; 
    tempoInicio = 0; 
    //define a variável lido como P 
    lido = 'P'; 
  } 
 
  //se a variável lida satisfaz a equação, o comando é executado 
  else if(lido == 'D' || lido == 'd'){ 
    //captura o tempo em milissegundos 
    tempoInicio = millis(); 
    do{ 
      //executa os movimentos referentes a função 
      motor1Re(); 
      motor2Frente(); 
      //captura o tempo em milissegundos 
      tempoFim = millis(); 
      //calcula a diferença dos tempos 
      tempo = tempoFim - tempoInicio; 
      //executa o movimento enquanto o tempo determinado não for atingido 
    } while(tempo < TEMPO_DIREITA); 
    //zera as variáveis de tempo 
    tempo = 0; 
    tempoFim = 0; 
    tempoInicio = 0; 
    //define a variável lido como P 
    lido = 'P'; 
  } 
 
  //se a variável lida satisfaz a equação, o comando é executado 
  else if(lido == 'R' || lido == 'r'){ 
    //captura o tempo em milissegundos 
    tempoInicio = millis(); 
    do{ 
      //executa os movimentos referentes a função 
      motor1Re(); 
      motor2Re(); 
      //captura o tempo em milissegundos 



      tempoFim = millis(); 
      //calcula a diferença dos tempos 
      tempo = tempoFim - tempoInicio; 
      //executa o movimento enquanto o tempo determinado não for atingido 
    }while(tempo < TEMPO_RE); 
    //zera as variáveis de tempo 
    tempo = 0; 
    tempoFim = 0; 
    tempoInicio = 0; 
    //define a variável lido como P 
    lido = 'P'; 
  } 
 
 
  //se a variável lida satisfaz a equação, o comando é executado 
  if(lido == 'P' || lido == 'p'){ 
    //executa os movimentos referentes a função 
    motor2Parado(); 
    motor1Parado(); 
  } 
} 
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