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1 INTRODUCAO

Durante os ultimos dois anos o Grupo de Automacgdo Industrial e Controle (GAIC) vem
desenvolvendo um robd interativo que tem como principal objetivo incitar o interesse e curiosidade,
principalmente de estudantes do ensino fundamental, por questdes envolvendo a tecnologia e
inovacao, visto que seu uso assume fungdes essenciais na educacao Otto (2016), pois podem ajudar
a despertar o interesse, o conhecimento, a criatividade e o raciocinio l6gico dos estudantes, portanto,
¢ muito importante nessa etapa para o seu desenvolvimento psicoldgico.

A robética ¢ uma darea notadamente multidisciplinar e permite a integragdo de inumeros
conhecimentos (GENNERT; TRYGGVASON, 2009). Ela emprega a combinagdo dos
conhecimentos de eletronica, instrumentagao, controle e automacao, e ¢ sem divida uma das areas da
engenharia que se destaca em relacdo ao interesse dos alunos, uma vez que ela ainda nos remete ao
conceito de futuro. Neste sentido a maioria dos estudantes de engenharia, acabam sendo instigados
quando o desafio ¢ a construgdo de um robd.

Considerando a literatura técnica observa-se que dispositivos autdbnomos tém ocupado espagos na
nossa sociedade, seja na substitui¢ao de trabalhadores (Automagdo Industrial) até em alguns casos no
lazer. O primeiro trabalhador-robd a ir para o chdo de fabrica foi o Unimate, em 1969. Ele realizava
trabalhos desagradaveis ou perigosos demais para as pessoas e dobrou a producao de carros por hora,
conforme a Associacao das Industrias Robéticas (RIA) (SHIMON, 1999).

A criagdo de uma maquina autdnoma, programada para desenvolver um conjunto de fungdes e além
de ser interativa, requer a aplicacdo de conhecimentos que ultrapassam os dominios da eletronica e
da computag@o como por exemplo a Matematica, a Mecanica, a Fisica e, inclusive o Design.
Conforme Paige et. al. (2017), a habilidade e os conhecimentos para trabalhar com sistemas
auténomos sao caracteristicas imprescindiveis para os novos engenheiros. A evolu¢do da automacgao
e da robdtica tem cada vez mais caréncia de profissionais de engenharia que possuam habilidades
necessarias para trabalhar com sistemas do século XXI.

O objetivo deste trabalho € relatar a implementagdo em um robd, de um sistema que explora questoes
pedagogica através de falas pré-estabelecidas que abordam assuntos envolvendo sustentabilidade e
energia elétrica, utilizando-se de historias de facil entendimento e com uma maior aproximagao para
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a realidade das criangas.

2 METODOLOGIA

O presente trabalho tem como embasamento tedrico principalmente os demais artigos produzidos
anteriormente que retratam as primeiras versoes do robo, focando no desenvolvimento e resolugdes
dos problemas divididos em trés topicos que sdo, o aprimoramento do audio, criacdo do sistema de
switch e o desenvolvimento do aplicativo de controle das falas pré-estabelecidas, tendo assim como
maior parte das atividades desenvolvidas sendo ensaios praticos visando a melhor qualidade sonora
usando as ferramentas disponiveis.

3 RESULTADOS E DISCUSSAO

3.1 Problemas no sistema de audio

Observando a primeira versao do robd e recebendo o feedback de quem interagia com ele em
eventos, como o Saldao do Conhecimento de 2019, foi constatada a dificuldade no entendimento de
suas falas, tendo como suas falhas a qualidade e a pressao sonora. Mediante a andlise das falhas, foi
proposta a melhora do sistema de amplifica¢do e também a troca dos alto falantes.

3.2 Melhorias no sistema de audio

De acordo com Walker (2018), a comunicagdo primaria, realizada pelo individuo que controla com
o robo ¢ efetuada de forma unilateral através de radio walkie talkie, sendo um transmissor que envia
a voz do controlador para um receptor localizado na cabeca do robd. O circuito receptor funciona
com uma tensdo de 3,6V e as baterias utilizadas sdo de 12V, portanto foi projetado um circuito
regulador de tensdo para garantir a funcionalidade do mesmo, esse circuito encontra-se junto ao
circuito receptor e esta ligado a alimentagdo do receptor e a bateria.

O sinal recebido do walkie talkie era transmitido para um circuito amplificador digital utilizando
um circuito integrado TDA 8932 com poténcia maxima de 15W+15W com 2 alto falantes de 4.
O sistema fornecia 4dudio livre de ruidos, porém devido as caracteristicas construtivas do robo havia
a supressao do audio, sendo propagado somente por um pequeno vao entre o dorso e a cabeca,
de tal forma que ndo existia pressdo sonora € nem ganho suficientes para o bom entendimento em
ambientes externos € com muitas pessoas.

As mudangas comecaram pelo amplificador, o qual foi substituido por um automotivo Roadstar
RC-2100C, que ja utiliza a tensdo de entrada de 12V, ndo sendo necessario a utilizacdo de um
circuito regulador de tensdo. Este amplificador entrega a poténcia méxima de 120W para um alto
falante de 8Q). Para resolver o problema de pressao sonora os dois alto falantes de 2 polegadas foram
substituidos somente por um de 6 polegadas e 8C, portanto houve mais qualidade de som e maior
pressao sonora, tornando a compreensao do audio do robd superior ao antigo sistema.

3.3 Switch entre falas pré-estabelecidas e o sistema de walkie-talkie

Como previamente mencionado, o robd possuia apenas uma forma de comunicagdo com o publico.
Porém, com as necessidades de aprimoramento do mesmo, houve a ideia de adicionar mais um
meio de interagdo: falas pré-estabelecidas. Nelas, ¢ abordado questdes de consciéncia em relagdao ao
consumo de energia, haja visto publico-alvo sdo escolas até o ensino fundamental, logo os conceitos
sobre eletricidade devem ser abstraidos para que haja o facil entendimento.

A criacao do robo com falas pré-estabelecidas baseia-se no desenvolvimento de uma programacao
para o microcontrolador Arduino Nano, o mesmo ird realizar a comunicagdo entre o aplicativo
desenvolvido com os alto falantes. Para que seja possivel a realizagdo do projeto, utilizamos o
moédulo MP3 DFPlayer, cujo o mesmo necessita de uma alimentagdo de 5 Volts de tensdo e 3
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Ampéres de corrente, visto que a alimentagdo do robd ¢ uma bateria de 12 V, foi necessario a
inclusao de um regulador de tensao DC/DC Step Down LM2506, pois assim, o mesmo ira fornecer
uma tensdo de saida menor do que a aplicada na entrada (BRAGA, 2017). O médulo possui entrada
para um cartdo micro SD. Todavia, como ¢ esperado, € necessario um amplificador de audio, na qual
foi especificado no topico de melhorias do sistema audio.
Para o armazenamento de falas, foi utilizado um cartdo de memoria cuja capacidade ¢ de 1GB, as
mesmas foram gravadas a partir de um site com o sistema text-to-speech.
Além do mais, o modulo MP3 DFPlayer possui fungdes de: equalizag¢do, play/pause, proxima
faixa, faixa anterior e por fim, incremento e decremento do nivel de volume. Para a realizagdo da
programacao, embasamos no conteudo fornecido por (KOYANAGI, 2017). O programa (figura 1),
em si baseia-se no recebimento de dados no Arduino via bluetooth através da comunicagdo serial
obtida pelo mdédulo HC-06, proveniente do aplicativo que foi desenvolvido através da ferramenta
educacional da MIT App Inventor.

$include "SoftwareSerial.h™
#includs "DFRockotDFFlayerMini.h™
DFRocbotDFPlayerMini mp3;
SoftwareSerial moduloserial({2, 3):

int =z;

FfTX, BX (Bluetooth)

int masicas=0;
void setup() {
moduloserial.begin (9600)
Serial .begin(115200) ;
mp3.setTimeluc (500) ;
mp3.volume (15) 7
musicas= mp3.readFileCounts (DFFLAYER_DEVICE_S5D);
Serial.println();
Serial.print ("Arquivos presentes no cartac: ")»
Serial.println{misicas);
}
vold loop() {

if (moduloserial.awvailakls({) > 0){

z = moduloserial.read({);

awitch (z2){
case 'A':
mp3.play (1)
4 k;

m

4]

a B':
mp3.play(2);
ak;

a

a o
oo
w

m

mp3.play (3) 7

break;

case "P':
mp3.stop();

break;

Figura 1: Programacgdo das falas do robo. Fonte: Autores
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Visto que o modulo utilizado para o aprimoramento das falas do robo necessita de uma biblioteca na
IDE do Arduino, incluimos ela no inicio da programagao, a comunicagdo bluetooth entre o arduino
e 0 HC-06 ¢ efetuada via pinos RX e TX da placa. Apds a inclusdo da biblioteca e defini¢do dos
pinos de recebimento de dados, realizamos a configuragdo do médulo MP3 Player, definindo o delay,
volume e a variavel em que as musicas serdo armazenadas.
Ademais, dentro do void loop, temos a condicdo da comunicacao bluetooth cuja a mesma testada,
e se for verdadeira, a variavel definida como ‘z’ recebe a leitura dos dados provenientes da serial,
sendo eles 'A', 'B' e 'C', para executar determinadas fun¢des como alterar as faixas de musicas/falas
definidas internamente sob controle do laco switch. Contudo, se a variavel receber a letra ‘P’, ela ird
automaticamente pausar a reproducao de falas do robo.

3.4 Desenvolvimento do Aplicativo

Como mencionado anteriormente, o aplicativo foi desenvolvido via plataforma MIT App Inventor
dado que o mesmo permite pensar e repensar aplicativos educacionais compativeis com a realidade
de professores e estudantes, mesmo sem ter uma base prévia de linguagem de programacao
(MACHADO et al., 2019). A aplicagdo possui uma interface simples de facil acesso e
desenvolvimento. Como demonstra a figura 2, logo ao abrir o aplicativo, constatamos com a conexao
e desconexdo do bluetooth, logo abaixo temos os botdes das historias, sendo que ao pressionarmos
algum deles, ¢ enviado um caractere ‘X’ para o Arduino, e 0 mesmo realiza a instrugdo via switch e
aciona ou a histéria selecionada ou o modo de pausa.

Bluetooth

Desconectar

Historias

Figura 2: Aplicativo desenvolvido para controlar as falas do robo. Fonte: Autores

OBJETIV..:S VRREGREERE

DE DESENVOLVIMENTO DE POS-GRADUACAO,

SUSTENTAVEL PESQUBA E EXTENSAO




’ »
INTELIGENCIA

SALAO DO  unuui2020 >4, ARTIFICIAL:

A NOVA FRONTEIRA DA

CONHECIMENTO —

20 A 23 DE OUTUBRO EEEEEEEE 1JUi | SANTA ROSA | PANAMBI | TRES PASSOS N

Evento: XXVIII Seminario de Iniciagdo Cientifica
ODS: 11 - Cidades e comunidades sustentaveis
Conforme consta na figura 3, o desenvolvimento do diagrama de blocos, pode partir de um
pressuposto, visando que o aplicativo desenvolvido ¢ diretamente relacionado ao switch, o mesmo ¢
programado para fazer a comunica¢do com o modulo MP3. Assim, o mesmo e o walkie-talkie sdo
interligados no amplificador para um incremento no som e qualidade. E por fim € conectado aos altos
falantes.

1 1
1
Walkie-
Aplicativo Talkie

1

1 1
1 1

) }

1 1 I 1 I
1 1 1 1 1

Switch / Alto-

Falas pré Moédulo .
) ’@ @ @ Amplificador @
estabelecidas Arduino MP3 : é Falantes

1 1 I 1 I
1 1 1 1 1

Figura 3: Diagrama de blocos. Fonte: Autores

4 CONSIDERACOES FINAIS

O aprimoramento do robd visa ndo s6 a melhoria tanto na parte de hardware/software quanto o
aperfeigoamento das habilidades ja possuidas pelos integrantes do projeto, visto que ele demandou
um determinado conhecimento prévio para que o melhoramento na parte de atdio fosse concretizada.
Da mesma forma para a parte de software na programacao, onde se nao tivéssemos uma base de
conteudos lecionados durante o curso até entdo, ndo seria possivel a nitida evolucao nesta parte de
comunicacao.

Por fim, para futuras melhorias, sera desenvolvido um controle tnico, em que este controla o robo
e deve contar com botdes para que o mesmo execute as falas remotamente, sem a necessidade de
um aplicativo externo desenvolvido ou até mesmo a conexao bluetooth para fazer o intermédio das
informacdes enviadas e recebidas.
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