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Utilizando o Brago Robdtico com Arduino no Arduino: Exemplos de Script

O Arduino € uma plataforma de prototipagem eletrbnica amplamente utilizada por entusiastas e
profissionais da area. Uma das aplicagdes mais interessantes do Arduino é o controle de bragos
robéticos. Neste artigo, apresentaremos alguns exemplos de scripts para controlar um braco robotico
utilizando o Arduino.

Exemplos:
1. Movimentagé&o basica:

#i ncl ude <Servo. h>

Servo base; Servo ombro; Servo cotovelo; Servo pulso; Servo garra;

void setup() { base.attach(9); ombro.attach(10); cotovelo.attach(11); pulso.attach(12);
garra.attach(13); }

void loop() { base.write(90); ombro.write(90); cotovelo.write(90); pulso.write(90); garra.write(90);
delay(1000);

base.write(0); ombro.write(0); cotovelo.write(0); pulso.write(0); garra.write(0); delay(1000); }

Est e exenpl o denpnstra cono nover todos os servos do braco robético para u
ma posi ¢do inicial e, emseguida, para uma posicdo final. Os servos sédo co
ntrol ados pelos pinos 9, 10, 11, 12 e 13 do Ardui no.

2. Movi nentacao control ada por potenci énetro:
S Crt
#i ncl ude <Servo. h>

Servo base;
Servo onbro;
Servo cotovel o;
Servo pul so;
Servo garra,

int potencionetro = AOQ;
void setup() {
base. attach(9);

onbro. attach(10);
cotovel o. attach(11);
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pul so. attach(12);
garra. attach(13);

}

void loop() {
i nt val or Pot enci onretro = anal ogRead( pot enci onetro);
int val orServo = map(val or Potenci onetro, 0, 1023, 0, 180);
base. wite(val or Servo);
del ay(10);
val or Pot enci onmetro = anal ogRead( pot enci onetro);
val or Servo = map(val or Pot enci onetro, 0, 1023, 0, 180);
onbro.wite(val or Servo);
del ay(10);
val or Pot enci onetro = anal ogRead( pot enci onetro);
val or Servo = map(val or Pot enci onetro, 0, 1023, 0, 180);
cotovel o. wite(val or Servo);
del ay(10);
val or Pot enci onetro = anal ogRead( pot enci onetro);
val or Servo = map(val or Pot enci onetro, 0, 1023, 0, 180);
pul so. wite(val or Servo);
del ay(10);
val or Pot enci onetro = anal ogRead( pot enci onetro);
val or Servo = map(val or Pot enci onetro, 0, 1023, 0, 180);
garra.wite(val or Servo);
del ay(10);

}

Neste exemplo, um potenciémetro é utilizado para controlar a posi¢cao dos servos do braco robotico.
O valor lido pelo potenciémetro € mapeado para o intervalo de 0 a 180, correspondente aos graus de
movimento dos servos.

Concluséo: Os exemplos apresentados mostram como é possivel controlar um brago robético
utilizando o Arduino. Com essas informacdes, é possivel desenvolver projetos mais complexos,
como a automacao de processos industriais ou até mesmo a criacdo de bracos roboéticos para uso
domeéstico. O Arduino se mostra uma plataforma versatil e acessivel para a prototipagem de
sistemas roboticos.
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