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Ambiente (IDE) Arduino

E

LudoBot/ Itty Bitty Buggy

Parte II
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Esta aula está em:

https://tiaplicada.ufpr.br/wp-content/uploads/
2024/11/aula8novembro.zip
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Configuração
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Relembrando a configuração
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Relembrando a configuração
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Relembrando a configuração
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Arquivo /
Preferências

(a tela pode mudar em 
função da versão)
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Clique 
aqui
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Adicione o arquivo e clique em OK
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Instalar os arquivos das placas

Última placa 
usada, não 
interfere na 

instalação da 
nova
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Última placa usada – não é 
referente à sua instalação atual

● Digite ‘Microduino’
● ...aguarde a lista…
● Selecione 
Microduino AVR 
Boards

● Clique instalar
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Selecione a placa

Última 
utilizada
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Acerte a configuração
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Conecte o Ludobot e acerte a porta de 
comunicação
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Não sabe qual porta usar ?

No Windows, pode usar o gerenciador de dispositivos
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Imagens no display
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Arquivo com o código
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Arquivo com o código

Código
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Código
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Código
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Código
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Trabalhando as imagens
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As imagens

● São arquivos ‘.XBM’. Para ‘fazê-los’, eu usei:
– Para redimensionar a imagem para 128 x 64 (tamanho 

do display):
https://www.img2go.com/pt/redimensionar-imagem

– Para converter a imagem para XBM, eu usei:
https://convertio.co/pt/
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Exemplo

Imagens de exemplo – antes de conversões
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1 – Tamanho

Tamanho e tipo de arquivo originais
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1 – Tamanho

Tamanho e tipo de arquivo originais
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1 – Tamanho

Tamanho e tipo de arquivo originais
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1 – Acertar tamanho

Imagem que será utilizada

https://www.img2go.com/pt/redimensionar-imagem

Acessar:
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https://www.img2go.com/pt/redimensionar-imagem
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https://www.img2go.com/pt/redimensionar-imagem
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https://www.img2go.com/pt/redimensionar-imagem
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https://www.img2go.com/pt/redimensionar-imagem
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Mudei o nome da segunda imagem
Dá para perceber uma queda na qualidade

original ajustada
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2 – Converter para XBM

Imagem que será utilizada – já com o tamanho correto

https://convertio.co/pt/

Acessar:
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Resultado
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Usar: abra o arquivo em 
um editor de textos
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Usar: abra o arquivo em um 
editor de textos

Este ‘nome’, 3ce87b03543e493edb77a23bf8aa53fblCk8GF0StmIxsgjv, 
foi criado pelo conversor para identificar o arquivo. Mas, podemos 
mudá-lo para facilitar para nós (não é necessário; é possível mudar):

Note que é precisamos trocar o nome em: width, height e bits
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Para usar o arquivo
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Código
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Copie o conteúdo da imagem 
para o arquivo em branco (ainda 
sem ajustar nada)
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Verifique se o tamanho está correto
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Verifique se o tamanho está correto – senão o display ‘se perde’
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Se quiser, ajuste os nomes das variáveis

* o ‘nome’ aparece em _6_ vezes no código 
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Salve o projeto com outro nome e envie ao Ludobot
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Comparativo
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Comparativo
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Comparativo
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Exemplo – sensor de aceleração / movimento
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As bibliotecas necessárias 
foram deixadas na mesma 

pasta, assim facilita a 
compilação em vários 
ambientes diferentes

Use
este

arquivo

Código
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O sensor é ligado 
em uma porta do 
tipo I2C

São três portas I2C, pode 
usar qualquer uma delas
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 A biblioteca só funciona com os 
modelos ‘SENSORMOTION’ ou 
‘MMA7660’
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A biblioteca retorna 6 valores:

3 de aceleração e 3 de rotação
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Exemplo – controle remoto 1
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Bibliotecas

Código

Códigos 
emitidos 

pelo 
controle 
remoto 
testado
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À medida em que as teclas 
são pressionadas, o código 

de cada tecla (em 
hexadecimal) é exibido no 

monitor serial.

O FFFFFFFF indica que a 
última tecla utilizada foi 
mantida pressionada.

O sensor 
foi 

conectado 
na porta 

D6
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Conecte o sensor na porta digital 
6, envie o código ao Ludobot e 

ligue o monitor serial para ver os 
códigos das teclas
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Exemplo – controle remoto 2
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Bibliotecas

Código
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Agora, ao invés de exibir os códigos, serão exibidas mensagens para 
cada tecla.
Mesmo que a tecla seja mantida pressionada e código não será 
considerado, pois o ‘FFFFFFFF’ não está sendo testado.
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Exemplo – controle remoto 3
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Bibliotecas

Código
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Agora, ocorre o teste 
de ‘FFFFFFFF’ : Se o 

valor não for (!=) o  
‘FFFFFFFF’, será lido 
o valor da tecla e em 

seguida ocorre a 
exibição da mensagem 

correspondente. Se o 
valor for  ‘FFFFFFFF’ o 

programa não faz 
nada, e, como a última 

tecla lida está na 
variável, ele repete a 

mensagem (enquanto 
a tecla ficar 

pressionada).
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Observe que, nos três exemplos fornecidos, as bibliotecas 
necessárias foram deixadas na pasta, junto com o código.

Isto facilita levar e testar o código em qualquer equipamento; porém, 
repete a cópia das bibliotecas em várias pastas, o que é ruim em 
caso de atualização (e desperdiça espaço…)

O ideal é instalar as bibliotecas necessárias na pasta de bibliotecas 
(libraries) do Arduino.
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Controlando motores
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Exemplo – controle de motores usando o mCookie
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Bibliotecas

Código
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Biblioteca de controle do módulo mCookie

Constantes defiidas na 
biblioteca
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Velocidade positiva = sentido de 
movimento depende da montagem

Velocidade negativa = sentido de 
movimento inverso
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Parar motor
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Exemplo – controle de servo motor
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Você vai precisar de cabos 
para conexão do servo motor 
ao Ludobot
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Bibliotecas

Código
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Pino de conexão 
do controle do 

servo
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Exemplo – 
controle da base buggy
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Código

Bibliotecas
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Exemplo – controle da base buggy por meio do 
controle remoto
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Bibliotecas do
controle remoto

Bibliotecas
da base
buggy

Código
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O objeto ‘car’ (pode trocar o nome) terá 
acesso a todos os controles do bitty buggy por 

meio da interface serial



si
m

ao
@

uf
pr

.b
r 

- 
20

2
4

BittyBuggy.h
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BittyBuggy.h

Só podemos 
acessar o que 

for público
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BittyBuggy.h
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BittyBuggy.h – exemplo: getVersion()
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Exemplo – Wall-e
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Bibliotecas

Código



si
m

ao
@

uf
pr

.b
r 

- 
20

2
4



si
m

ao
@

uf
pr

.b
r 

- 
20

2
4



si
m

ao
@

uf
pr

.b
r 

- 
20

2
4



si
m

ao
@

uf
pr

.b
r 

- 
20

2
4

Ligações
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O carrinho se movimenta para frente (linha 
75). A distância é lida (linha 77); se for 
menor do que 6 (linha 78) torna a 
velocidade negativa (linha 80), o que faz o 
carrinho retroceder, ṕor 1 segundo (linha 
81) e depois ele para (linha 83).
Então, gira o servo para a posição de 45º 
(o que está à esquerda, pois o padrão é 
90º, que é em frente). Le a distância de um 
obstáculo no lado esquerdo (linha 85); 
depois gira para a direita até 135º (linha 
87) e lê a distancia novamente.
Finalmente, compara a distância de um 
obstáculo da esquerda e direita, virando 
para o lado em que ela for maior: para isso, 
a velocidade de um dos motores é ajustada 
como positiva e a do outro como negativa, 
o que faz com que um deles gire para 
frente e o o outro para trás.
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Exemplo – Som pelo buzzer da base buggy
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Bibliotecas

Código
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Exemplo – Som pelo buzzer da base buggy

Parabéns pra você
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Bibliotecas

Código
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Exemplo – Som pelo buzzer da base buggy

Theremin controlado pela luz
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Bibliotecas

Código

Arquivo
de

definições
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O LDR está ligado 
na porta analógica 

A0
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Mais exemplos
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Exemplos de fontes

Uso do display LCD1602 
com interface I2C
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Exemplos de fontes de caracteres
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Mude o número e compile para ver outra fonte no display

Código
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Display LCD-1602

(16 colunas, 2 linhas)
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Para ligar o display você vai 
precisar de um cabo



si
m

ao
@

uf
pr

.b
r 

- 
20

2
4

Precisa 
ajustar o 
contraste 

(trimpot na 
parte de 
trás do 
display)
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Bons projetos !
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