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Prefacio

Nossa Empresa

ACEBOTT STEM Education Tech Co., Ltd

Fundada no Vale do Silicio da China em 2013, a ACEBOTT € uma lider em solugbes
para educagao STEM. Temos uma equipe de 150 pessoas, incluindo membros das
areas de pesquisa e desenvolvimento, vendas e logistica. Nosso objetivo é fornecer
produtos e servicos de educagcdao STEM de alta qualidade para nossos clientes.
Trabalhamos em conjunto com especialistas em educagdo STEM e nossos parceiros
comerciais para desenvolver produtos STE de sucesso. Nossa fabrica propria
também oferece servigos de CEM para nossos clientes, incluindo personalizagao de

logotipo nas embalagens dos produtos e placas de circuito impresso(PCB).

Nosso Tutorial

Este curso e o kit de aprendizado de brago robético foram projetados para criangas e
adolescentes com 8 anos ou mais, com o objetivo de proporcionar um entendimento
mais aprofundado sobre a placa de desenvolvimento ESP32, o conhecimento sobre
bracos robdticos e hardware eletrénico. Se vocé deseja aprender sobre bragos
robéticos, este kit pode fornecer conhecimento e etapas praticas para ajuda-lo a

montar seu proprio brago robatico.

Através deste kit, vocé pode:

1.Aprender a usar de forma eficaz a placa de desenvolvimento ESP32, incluindo
baixar codigos, entender suas caracteristicas e programar no Arduino IDE.

2.Construir uma base soélida em programagao com base na linguagem C, ja que o
ESP32 utiliza uma linguagem simplificada de C/C++ para controlar circuitos e

sensores.
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3.Explorar o funcionamento do médulo servo motor e entender como varios servos
trabalham em conjunto em projetos de brago robético.

4.Sequir o tutorial para montar passo a passo seu proprio brago robético usando o kit
ACEBOTT, aprimorando suas habilidades de maker.

5.Implementar fungbes basicas no projeto do brago roboético, como controle por
joystick, aprendizado por demonstragcdo, controle via pagina web e controle por
aplicativo.

6.Desenvolver uma compreensdao completa dos conceitos de brago robdtico,

preparando-se para estudos mais avangados no futuro.

Em resumo, o braco robético ACEBOTT é um kit de aprendizado baseado em ESP32
projetado especialmente para iniciantes. Com este kit, os usuarios podem obter uma
compreensao abrangente sobre o funcionamento da placa de controle e dos servos
no brago robdtico. Seguindo os tutoriais fornecidos no kit, estudantes de diferentes
faixas etarias podem adquirir conhecimentos valiosos sobre bragos robéticos e

construir com sucesso seus proprios projetos.

Atendimento ao Cliente

A ACEBOTT é uma empresa de tecnologia educacional STEM dindmica e em rapido
crescimento, que se empenha em oferecer produtos excelentes e servigos de
qualidade que atendam as suas expectativas. Valorizamos seu feedback e
incentivamos vocé a nos enviar um e-mail para support@acebott.com com quaisquer

comentarios ou sugestdes que possa ter.

Nossos engenheiros experientes estdo dedicados a resolver prontamente quaisquer
problemas ou duvidas que vocé possa ter sobre nossos produtos. Garantimos uma

resposta dentro de 24 horas durante os dias uteis.
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Siga-nos

Escaneie os codigos QR para nos seguir e obter assisténcia técnica e as ultimas
novidades.

Temos uma grande comunidade que é muito util para resolver problemas, e também

contamos com uma equipe de suporte pronta para responder a qualquer pergunta.

EI"'“

Cddigo QR do grupo ACEBOTT no FB Cddigo QR do YouTube
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Licao 1: Compreensao do Hardware e Instalagao do

Software

Os bracos robédticos sao dispositivos mecanicos automatizados amplamente
utilizados no campo da robética. O brago € um componente crucial do mecanismo de
execugao do robd, projetado para transportar a pega de trabalho agarrada até uma
posicao determinada. No setor industrial, a aplicacdo de bragos robdticos pode
substituir os seres humanos em tarefas de produgdo monétonas e repetitivas ou em

operacgdes de processamento em ambientes perigosos e severos.

Um braco robético € composto por trés partes basicas: o corpo principal, o sistema de
acionamento e o sistema de controle. O corpo principal inclui principalmente o chassi,
o ombro, o cotovelo e o efetor final. Dependendo dos diferentes cenarios de aplicagao,
o corpo principal do brago robético pode ser dividido em configuragdes de quatro
eixos, cinco eixos, seis eixos ou até configuracbes multi-eixos. O sistema de
acionamento inclui dispositivos de poténcia e mecanismos de transmissao, sendo os
componentes principais o redutor e o motor de servo, que acionam o braco robético
para realizar as agdes correspondentes. O sistema de controle emite sinais de
comando para o sistema de acionamento de acordo com o programa de entrada,

controlando o movimento do brago robético.

O braco robotico deste tutorial € um brago robético de quatro eixos. O primeiro eixo é
o servo do chassi, o segundo eixo € o servo do ombro, o terceiro eixo € o servo do

cotovelo, e o quarto eixo é o servo da garra.

O bracgo robdético deste tutorial utiliza uma placa controladora ESP32, um controlador
amplamente utilizado, e a programacao é feita na IDE Arduino. Os métodos de

controle incluem controle por joystick, controle via web e controle por aplicativo.
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Como o brago robdtico é controlado especificamente? Vamos continuar com o tutorial

e aprender juntos.

l.Compreensao do Hardware

A placa controladora ESP32 é um microcontrolador de baixo consumo de energia e
alto desempenho, ideal para o desenvolvimento de IoT (Internet das Coisas). Ela
possui um processador de nucleo duplo operando a 240 MHz, 520 KB de RAM e 4
MB de memoéria flash. Inclui médulos Wi-Fi e Bluetooth 4.2 integrados para
comunicacao sem fio. Com 34 pinos GPIO, a ESP32 oferece suporte para

conectividade e controle de diversos periféricos.
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ll.Instalagao do Software

No projeto do brago robdtico, usaremos principalmente a IDE Arduino como o
software de programacgado. A IDE Arduino é uma plataforma de programacéo de
coédigo aberto compativel com diversas placas, como Arduino UNO, ESP32,
ESP8266, STM32 e outras. Usando a IDE Arduino, vocé simplesmente escreve o
cédigo do seu programa dentro da IDE e, em seguida, o envia para a placa
controladora. O programa instruira a placa controladora sobre as a¢des que devem

ser realizadas.
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File Edit Sketch Tools Help
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1.Instalando a IDE Arduino

Primeiro, abra o site oficial onde a IDE Arduino pode ser baixada:

https://www.arduino.cc/en/Main/Software

De acordo com o sistema operacional do usuario, escolha a versao correspondente

do software.

(1) Instalagao no sistema Windows

(DClique com o0 mouse na posigdo mostrada na figura.
Atencao: Devido a possiveis problemas de compatibilidade com a versao mais

recente, recomenda-se instalar a versao 2.2.1 da IDE Arduino.

DOWNLOAD OPTIONS
ArdUInD |DE 2.2.1 Windows win 10 and newer, 64 bits

Windows Msl installer

Windows 2P file
The new major release of the Arduino IDE is faster and even

more powerfull In addition to a more modern editor and a
more responsive interface it features autocompletion, code

navigation, and even a live debugger. macOS$ Intel, 10.14: "Mojave” or newer, 64 bits

Linux Appimage 64 bits (X86-64)
Linux ziP file 64 bits (X86-64)

macOS Apple Silicon, 11: "Big Sur” or newer, 64 bits

For more details, please refer to the Arduino IDE 2.0
documentation. Release Notes

Nightly builds with the latest bugfixes are available through
the section below.

SOURCE CODE

The Arduino IDE 2.0 is open source and its source code is
hosted on GitHub.

Link para a versao 2.2.1:https://github.com/arduino/arduino-ide/releases
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2.2.1

Changed

* Bump Arduino Firmware Uploader dependency to 2.4.1 (#2206)

Fixed

* Fix missing translations for pyccknia and Tiirkge (#2201

Full Changelog: 2.2.8...2.2.1

Qarduino-ide_2.2.1 Linux_64bit. Appimage 175 MB Aug 31, 2023
Qarduino-ide_2.2.1 Linux_64bitzip 175 MB Aug 31, 2023
Qarduino-ide_2.2.1 mac0S_64bit.dmg 179 MB Aug 31, 2023
Qarduino-ide_2.2.1_ mac0S_64bit.zip 175 MB Aug 31, 2023
@arduino-\de,Z‘Z.LmacOSjrmG‘!.drng 171 MB Aug 31, 2023
Parduino-ide_2.2.1 macOS_arm64.zip 166 MB Aug 31, 2023
I Qarduino-ide_2.2.1. Windows_64bit.exe I 137 MB Aug 31, 2023
Qarduino-ide_2.2.1 Windows_64bit.msi 147 MB Aug 31, 2023
Darduino-ide_2.2.1 Windows_64bit.zip 179 MB Aug 31, 2023
Dstable-linux.yml 396 Bytes Sep 3, 2023
Dstable-macyml 853 Bytes Aug 31,2023
Dstable.yml 365 Bytes Aug 31, 2023

2Selecione JUSTDOWNLOAD.

Download Arduino IDE & support it's progress Stay in the Loop: Join Our Newsletter!

s a beginner or advanced user, you can find inspiring projects and learn about cutting-edge

Since the release 1.x release in March 2015, the Arduino IDE has been downloaded Arduino products though our weekly newsletter!

77.917.375 times — impressive! Help its development with a danation

email

$3 $5 $10 $25 $50 Other

confirm to have read the Privacy Policy and to accept the Terms of
Service *

CONTRIBUTE AND DOWNLOAD would like to receive emails about special deals and commercial offers from
JUST DOWNLOAD

I2

oo

Learn mare about donating te Arduine,

(3®Quando a seguinte tela aparecer, isso indicara que a IDE Arduino esta sendo

baixada.
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Thank you for downloading!

You're always welcome to sign up in the future, Keep up with exclusive updatas, tutorials,
events and join our community to empower creators worldwide anytime.

GO TO HOME PAGE

(@Quando o download for concluido, o icone do arquivo aparecera. Clique em Instalar

software.

& arduino-ide 2.2.1 Windows 64bit.exe
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BApos a instalagio, a seguinte tela aparecera. Selecione "l Agree".

@ Arduino IDE Setug -
License Agreement
Flease review the license terms before installing Arduino IDE.

Press Page Down to see the rest of the agreement.,

Terms of Service

The Arduino software is provided to you "as is”™ and we make no express or implied
warranties whatsoever with respect to its functionality, operability, or use, induding,
without limitation, any implied warranties of merchantability, fitness for a particular purpose,
or infringement. We expressly disdaim any lisbility whatsoever for any direct, indirect,
consequential, inddental or spedal damages, induding, without limitation, lost revenues, lost
profits, losses resulting from business interruption or loss of data, regardless of the form of
action or legal theary under which the liability may be asserted, even if advised of the
possibility or likelihood of such damages.

If you accept the terms of the agreement, didk I Agree to continue. You must accept the
agreement to install Arduine IDE,

I Agree Cancel

©®Apos selecionar "I Agree", a seguinte tela aparecera. Selecione "Next".

&) Arduino IDE Setup — X

Choose Installation Options -
Who should this application be installed for?

Please select whether you wish to make this software available to all users or just yourself

(®) Anyone who uses this computer (all users)

() Only for me (G5230615) \

choose by oneself

Fresh install for all users. (will prompt for admin credentials)

<8k Cancel
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(DSelecione "Next" e a seguinte tela aparecera. Selecione "Install".

Arduino |DE Setup — =
Choose Install Location
Choose the folder in which to install Arduino IDE.

Setup will install Arduino IDE in the following folder. To install in a different folder, didk Browse
and select another folder. Click Install to start the installation.

Destination Folder

|C:'|F'rugram Files\Arduine IDE | { Browse. .. ]

Arduino IDE 2,21

<Back || Instal | | Cancel
(®Software da IDE Arduino instalado.
) Arduino IDE Setup —
Installing
Please wait while Arduing IDE is being installed.

Arduino IDE 2.2.1

< Back Mext = Cancel
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(@Quando a instalagédo for concluida, clique em Concluir.

& Arduino IDE Setup -

w Completing Arduino IDE Setup

ARDUINO

Arduino IDE has been installed on your computer.

Click Finish to dose Setup.

Run Arduino IDE

< Back Cancel

10Apos a instalagéo, um icone de atalho da IDE Arduino aparecera na sua area de

trabalho.

©0)

"
om0

(DApOs abrir, a seguinte interface do software aparecera.

10
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sketch_nov8a | Arduino IDE 2.2.1 - m} X
File Edit Sketch Tools Help

sketch_nov8a.ino

-

void setup() {

/ put your setup code here, to run once:

1

void loop() {

t your main code here, to run repeatedly

}

@O0~ B WM

s

(2) Instalagao no Mac OS

(DClique com o0 mouse na posi¢do mostrada na figura.
Atencao: Devido a possiveis problemas de compatibilidade com a versao mais

recente, recomenda-se instalar a versao 2.2.1 da IDE Arduino.

DOWNLOAD OPTIONS
AFdUIﬂO |DE 2.2.1 Windows Win 10 and newer, 64 bits

Windows Mslinstaller

Windows ziP file
The new major release of the Arduino IDE is faster and even

more powerful! In addition to a more modern editor and a
more responsive interface it features autocompletion, code

navigation, and even a live debugger. macOS Intel, 10.14: "Mojave” or newer, 64 bits

Linux Applmage 64 bits (X86-64)
Linux ZIP file 64 bits (X86-64)

macOS Apple Silicon, 11: "Big Sur” or newer, 64 bits

For more details, please refer to the Arduino IDE 2.0
documentation. Release Notes

Nightly builds with the latest bugfixes are available through
the section below.

SOURCE CODE

The Arduino IDE 2.0 is open source and its source code is
hosted on GitHub.

Link para a versao 2.2.1:https://qgithub.com/arduino/arduino-ide/releases

11
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2.2

Changed

* Bump Arduino Firmware Uploader dependency to 2.4.1 (#2206)

Fixed

* Fix missing translations for pycckwii and Tlrkce (#2201)

Full Changelog: 2.2.6...2.2.1

v Assets | 1

@arduin0-ide_2.2.1_Linux_64bil.AppImage 175 MB Aug 31, 2023
@arduino—ide_Z.ZJ_Linux_64bitzip 175 MB Aug 31, 2023
| ®arduino-ide_2.2.1mac0s_64bitdmg | 179 MB Aug 31, 2023
@arduino—ide_2.2.1_mac05_64h‘|t.zip 175 MB Aug 31, 2023
@arduino—ide_2.2.1_mac0S_arm64.dmg 171 MB Aug 31, 2023
@arduino—ide_2.2.1_mac0S_arm64.zip 166 MB Aug 31, 2023
@arduino—ide_2.2.1_W1'ndows_ﬂ‘ibitexe 137 MB Aug 31, 2023
@arduino—ide_2.2.1_Window5_64bitmsi 147 MB Aug 31, 2023
@arduino—ide_Z.Z.LWindow5_64bit,zip 179 MB Aug 31, 2023

2Selecione JUSTDOWNLOAD.

Download Arduino IDE & support it's progress Stay in the Loop: Join Our Newsletter!

45 a beginner or advanced user, you can find Inspiring projects and learn about cutting-edge

Since the release 1.x release in March 2015, the Arduino IDE has been downloaded Wil P e thivogh o ek newluttast

77,917,375 times — impressive! Help its development with a donation.

email *

$3 $5 $10 $25 $50 Other

 confirm t have read the Privacy Policy and to accept the Tarms of
Service *

CONTRIBUTE AND DOWNLOAD would ke to receive emails about spécial deals and commercial effers fram
Arduino

or

UST DOWNLOAD
:

\Q) Y o~

= =) o

Learn mare about donating to Arduine.

(3Quando a seguinte tela aparecer, a IDE Arduino estara sendo baixada.

12
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SR

Thank you for downloading!

You're always welcome to sign up in the future, Keep up with exclusive updates, tutorials,
events and join our community to empower craators worldwide anytime.

GO TO HOME PAGE

(@Quando o download for concluido, clique no icone de download no seu navegador

e localize o instalador da IDE Arduino.

ece M 0 (a ot webslhe name F | ’@4-

L Start Page B2 = ¢ Start Page

Roosivms Links
¢ Shared with You
TH oo
°© (9 + B8 i

Downloads Clear

og
o0

|| 187.2MB

~ arduino-ide_2.2.1_macOS_64bit.dmg ° J

®)Clique no pacote de instalagcdo para que a tela de instalagdo apareca. Basta

selecionar o icone da IDE Arduino e mové-lo para a pasta Aplicativos para instalar o

programa.
eone @ Arduino IDE 2.2.1
.'"‘i‘ : h
pr— )
Arduino IDE Applications

—x = - — m—

(6)Na area de trabalho, localize a IDE Arduino e abra-a.

13
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& sketch_nov6a | Arduino IDE 2.2.1

——— '

sketch_nov6a.ino

1 void setup() {
3
4 }
l d loop() {
:
9 }
i Output =56

E#ETE® Servogl.2.1
«1
vo@l.2.1

BuiltIngl.0.o
Arduino_BuiltIn@l.®.@

EfERE Arduino_BuiltIn@l.e.@
EZ#¥ Arduino_BuiltIngl.e.®

Ln1,Col1 X Noboard selected [ B
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2.Instale o driver serial (ignore se ja estiver instalado)

A porta serial € uma interface de comunicacdo do computador, geralmente usada
para transmissédo de dados entre o computador e outros dispositivos (como modems,
sensores, impressoras, microcontroladores, etc.). A porta serial USB ¢é a interface de

comunicagao mais comumente utilizada.

Geralmente, apos a instalacdo do software da IDE Arduino pela primeira vez, é
necessario instalar o driver da porta serial para transmitir o programa editado para a

placa controladora.

O chip USB-para-serial da placa controladora ESP32 é o CH340, portanto, vocé
precisa instalar o driver para esse chip. Apds conectar a placa controladora ao
computador com um cabo USB, o driver geralmente sera instalado automaticamente
nos sistemas MacOS e Windows. Se o driver n&o for instalado automaticamente, sera
necessario instala-lo manualmente.

O driver pode ser baixado da internet, ou vocé pode encontrar a pasta chamada
"CH340 Driver" no pacote de recursos fornecido por noés. Escolha o pacote
apropriado de acordo com o tipo do seu sistema operacional e, em seguida, siga os
passos abaixo para instalar o driver.

(1)Modo de instalagao do driver no sistema Windows
(DInsira uma extremidade do cabo USB na placa controladora ESP32 e a outra

extremidade em uma porta USB do seu computador.

@Ao conectar a placa controladora ESP32 ao computador pela primeira vez, clique

com o botao direito em "My Computer" -> "Properties" -> clique em "Device Manager".

Em "Other devices", vocé vera "USB-Serial" ou "Unknown Device".

15
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% Device Manager - O *
File Action View Help

e @ HE B

v % DESKTOP-TOOVSTI
I Audio inputs and outputs
» [ Computer
5w Dick drives
> [ Display adaptors
i Firmware
> F# Human Interface Devices
> =@ |DE ATA/ATAP| controllers
» E= Keyboards
g Mice and other pointing devices
> [ Menitors
> [ Network adapters
~ B? Other devices
Bil USE Serial

v Ports (COM BLLPT)
# BfEED com)
» = Print queues
L1 Processors
» B Software devices
3 L| Sound, video and game controllers

> S Storage controllers

¥3 System devices
b ' Universal Serial Bus controllers

(3)Clique com o botdo direito no dispositivo e selecione a op¢cdo do menu superior

("Updata driver"), conforme mostrado na imagem abaixo.

& Device Manager = 0 X
File Action View Help
= @ L e EXE

v & DESKTOP-TOOVSTI
i Audio inputs and outputs
B Computer
s Disk drives
[l Display adaptors
M Firmware
%y Human Interface Devices
*= |DE ATA/ATAP| controllers

3 Keyboards
u Mice and other pointing devices
[ Monitors
@ Network adapters
v K7 Other devices
_ B st
e Disable devi
@B isable device
7= Print ¢ Uninstall device
n Pigee] Scan for hardware changes
B Softw:
iy Sound Properties

S Storagetontromers
= System devices
' Universal Serial Bus controllers

Launches the Update Driver Wizard for the selected device.

(@Em seguida, vocé sera solicitado a escolher entre "Search automatically for
updated driver software" ou "Browse my computer for driver software", conforme
mostrado na imagem abaixo. Nessa pagina, selecione "Browse my computer for

driver software".
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& Device Manager = O X
File Action View Help

o= T E HE Bl EX®

Cor « B Update Drivers - USB Serial

Firr How do you want to search for drivers?

Key —» Search automatically for updated driver software

Windows will search your computer and the Internet for the latest driver software
Ma for your device, unless you've disabled this feature in your device installation
settings.

VYV YV Y Y Y Y
mhlelldTwadr B2
=]

m

<
4
L F Y

— Browse my computer for driver software
Locate and install driver software m lhy.

Cancel

(BEm seguida, adicione o caminho para os arquivos do driver.

i 3

sy Device Manager = m
File Action View Help
9 @0 Bm B kX®
v & DESKTC X [l
> | Aug
3 g Corl & B Update Drivers - USB Serial
3w Dish
> [ Disg .
> [l Fim Browse for drivers on your computer
> G Hur
> @ IDE
> o Ima
> Key |C:\User':-.\Administrator'\Desktop\TutorialZ.0\4_CH341SER— v I | Browse... |

» Mic
. g Mo [ Include subfolders

> I Net
v & Porl
ﬁ:

"
» T Prin ; i ! :
> =0 Prin —> Let me pick from a list of available drivers on my computer

x E Prow This list will show available drivers compatible with the device, and all drivers in the
4 same category as the device.
> W7 Seq gory -

> I Soft
> B Seft
> 0| Seu
> Su Stor
> = Syst [ Net ]| cancel

s @ Lni = X

Search for drivers in this location:
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©®Apos a instalagdo do software ser concluida, vocé recebera uma mensagem de

confirmagéo. Quando a instalagao for finalizada, clique em "Close".

A Device Manager

File Action View Help
e @ E R B EX®

v ol L

B & B Update Drivers - USB-SERIAL CH240 (COM11)

.
]
1 The best drivers for your device are already installed
i
.
5 Windows has determined that the best driver for this device is already installed. There may be
"i better drivers on Windows Update or on the device manufacturer's website,
| USB-SERIAL CH340
i | =
v
v i
B
| —> Search for updated drivers on Windows Update
i
H
i
i

Close

(DPara confirmar se a instalagdo foi bem-sucedida, conecte uma extremidade do

cabo USB a placa controladora ESP32 e a outra extremidade em uma porta USB do

seu computador. Clique com o botdo direito em "My Computer" -> "Properties ->

clique em "Device Manager". Depois que a placa controladora estiver conectada, a

instalagao bem-sucedida sera exibida conforme indicado na imagem abaixo.

File

:.‘.- Device Manager

MAction  VMiew Help

o | @ E BEE EX®

O et

v % DESKTOP-LDTSD7F

| Audio inputs and outputs
3 Computer

s Disk drives

G Display adapters

i Firmware

) Human Interface Devices

» =y |DE ATA/ATAP! controllers

s Imaging devices
= Keyboards
g Mice and other pointing devices
[ Menitors
[ZF Network adapters
& Ports (COM & LPT)
Lg USB-SERIAL CH340 (COM13) |
Print Port (LPT1)

f communication port (COM1)
= Print queues

» = Primters

D Processors

B Security devices

!t Software components

! Software devices

I Sound, video and game controllers
G Storage controllers

g Suctemn devices
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(2)Modo de instalagao do driver no sistema macOS

Abra a pasta "CH340 Driver file-mac" e vocé vera o arquivo de instalagao do driver
que fornecemos. Em geral, o driver no formato pkg € instalado por padrdao, mas se o

Rosetta n&o for suportado no macOS 11.0 ou posterior, instale o driver no formato

dmg.

& CH34xVCPDriver.dmg
& CH34xVCPDriver.pkg

Antes de instalar, va em "System Preferences" -> "Security & Privacy" -> "General" e
selecione "Mac App Store and identified developers" na secao "Allow applications to
be downloaded from the following addresses" para que o driver funcione

corretamente.

r

General FileVault  Firewall  Privacy

A login password has been set for this user Change Password...
v Require password 5 minutes ¢ after sleep or screen saver begins

Show a message when the screen is locked

Use your Apple Watch to unlock apps and your Mac

Allow apps downloaded from:

App Store
e App Store and identified developers

System software from application “CH34xVCPDriver” was blocked Allow
from loading.
B8 Click the lock to prevent further changes. Advanced... ?

1).Instale o driver no formato pkg

(DClique no arquivo do driver -> Continuar -> Instalar.
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®® |nstall CH34xVCPDriver

Welcome to the CH34xVCPDriver Installer

2 Welcome to CH34x VCP device driver installation program. When
Introduction installing, you can refer to the document “CH34X USB-to-SERIAL
DRIVER INSTALLATION INSTRUCTIONS”.

This driver supports:
CH340/CH341/CH343/CH9101/CH9102/CH9143

CH342/CH344/CH347/CH9103/CH9104

Driver Version: V1.8
Technical Support: tech@wch.cn

Continue

® |nstall CH34xVCPDriver
Standard Install on “Macintosh HD*

e This will take 2.5 MB of space on your computer.
Click Install to perform a standard installation of this software

Destination Select
on the disk “Macintosh HD".

Installation Type

Customise Go Back Install

@A instalagao foi bem-sucedida.

omputer.

Intreduction

. Installer

Destination Select lation of this software
installer s trylng 1o Install new software.

Installation Type
Entor your passaord 10 allow this.

lisngu

Install Software

Cancel

Go Back Insitall

Customise
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*® |nstall CH34xVCPDriver

The installation was completed successfully.

Introduction

Destination Select ,
Installation Type

Installation

Semmary The installation was successful.

The software was installed.

Instalar o driver no formato pkg no macOS 11.0 ou posterior: abra "LaunchPad" ->

"CH34xVVCPDriver" -> Instalar.

CH34xVCPDriver Application

Please click the button below to install the driver, move the
application to the trash to uninstall the driver.

@Ao usar o macOS 10.9 até o macOS 10.15, clique em Reiniciar para reiniciar o seu

computador e execute as seguintes etapas apos o reinicio.

@ CH34xVCPDriver File Edit Format

~

About This Mac

System Preferences...

App Store... 6 updates

Recent Items >
|

Force Quit CH34xVCPDriver 8D

Sleep

Shut Down...

Lock Screen ~#Q

Log Out moyun... 4¥Q

| .
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2)Instalar o driver no formato dmg (Atencao: Se o arquivo pkg da Etapa A for
instalado com sucesso, pule a Etapa B)
(Dinstale o driver dmg, clique no arquivo dmg e arraste "CH34xVCPDriver" para a

pasta de aplicativos do sistema operacional.

‘soe@ CH34xVCPDriver

il

CH34xVCPDriver

Applications

(2Em seguida, abra "LaunchPad" -> "CH34xVCPDriver" -> Instalar.

CH34xVCPDriver
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l Please click the button below to install the driver, move the
‘ application to the trash to uninstall the driver.

Install

A 4

(A instalagao foi bem-sucedida.

Install Tips

success

OK

3)Verifique se o driver da porta serial CH340 esta instalado

Quando a placa controladora estiver inserida na porta USB, abra Relatério do
Sistema -> Hardware -> USB. A direita estara o dispositivo USB. Se o dispositivo USB
estiver funcionando corretamente, vocé encontrara um dispositivo com o "Vendor ID"

[0x1a86].

23


mailto:support@acebott.com

O f\ ey
O=f A0

E-mail:support@acebott.com ACEBOTT https://acebott.com
& Y
® 0] MacBook Pro
~ Hardware q
ATA USB Device Tree
ﬁsd"i'z R USB 3.1 Bus
Bluetooth SELISE S LRt
Gamern USB3.1 Hub
Gard Reader ~ USB2.1 Hub
troll — —
g:[:;n ;z;.:cs Version: 0.02
L e Speed: Up to 12 Mb/s
Disc Burning Manufacturer: YICHIP
Ethernet Location ID: 0x00130000 / &
Fibre Channel Current Available (mA): 500
FireWire Current Required (mA): 100
Graphics/Displays Extra Operating Current (mA): 0
Memory . pol
NVMExpress 2.4G Wireless Receiver:
PCI Product ID: Oxfa70
Parallel SCSI Vendor ID: 0x25a7
Power Version: 3.00
Printers Speed: Up to 12 Mb/s
SAS Manufacturer: Compx
SATA Location ID: 0x00120000/ 6
spI Current Available (mA): 500
Current Required (mA): 100
Storage Extra Operating Current (mA): 0
Thunderbolt/USB4
uss USB Serial:
v Network
Firewall Product ID: 0x7523
Locations | Vendor ID: 0x1a86 |
Version: 81.32
x‘f\:‘;“:s Speed: Up to 12 Mb/s
Ablad Location ID: 0x00110000 /3
Wi-Fi Current Available (mA): 500
v Software Current Required (mA): 100
Accessibility Extra Operating Current (mA): 0
Applications
Developer
Disabled Software %
Extensions B xuf) MacBook Pro » Hardware » USB > USB 3.1 Bus )

3.Instalar a biblioteca ESP32

Como a placa controladora usada no brago robético € a ESP32, também é necessario

adicionar a biblioteca da ESP32 para programar a placa ESP32 na IDE Arduino.

Ao abrir a IDE Arduino, selecione Tools>Board, vocé vera que a IDE Arduino sé tem
as Placas Arduino AVR e ndo a ESP32.

&) sketch_nov3a | Arduino IDE 2.2.2-nightly-20231006 = O *
File Edit § Tools Help
Auto Format Ctrl+T
Archive Sketch
sketch. g Manage Libraries... Ctrl+Shift+]
1 Serial Monitor Ctrl+Shift+M
§ Serial Plotter
4 Firmware Updater
2 Upload S5L Root Certificates
p Board r Boards Manager..  Ctrl+5hift+B
’g Port ! Arduino AVR Boards 4 ||
18 Get Board Info

Burn Bootloader

A seguir, precisamos instalar a biblioteca ESP32. Siga estes passos:
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(DAbra File >Preferences

@ sketch_nov3a | Arduine IDE 2.2.1
File. Edit Sketch Tools Help

MNew Ctrl+N
New Cloud Sketch  Alt=Ctri+N
Open... Ctrl+0
Sketchbook 4
e le here, t
Examples 4
Close Ctrl+W
Save Ctrl+5
Save As.. Ctrl+Shift+S
B Preferences... Ctrl+Comma
Advanced b
CQuit Ctrl+Q

Ln1,Col1 X No board selected [0

@Adicione o URL de gerenciamento da placa controladora.

Preferences

Settings Network

Sketchbook location:

] Show files inside Sketches
Editor font size:

Interface scale:

Theme:

Language:

Show verbose output during
Compiler wamings

[ Verify code after upload

M Auto save
[ Editor Quick Suggestions

c\Wsers\G52306J5'\Documents\Arduino

14

Automatic 100 %

Light v

English v (Reload required)
[ compile [Jupload

None w

Additional boards manager URLs:

BROWSE

©
= €

®Copie o URL na caixa de texto inferior e adicione-o em "URLs adicionais do

Gerenciador de Placas"
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http://arduino.esp8266.com/stable/package_esp8266com_index.json
https://www.arduino.me/package_esp32_index.json

Additional Boards Manager URLs

Enter additional URLs, one for each row

Click for a list of unofficial board support URLs

@Apbs adicionar o URL, clique em "OK".

Additional Boards Manager URLs

Enter additional URLs, one for each row

http://arduino 2sp8266. com/stable/package_esp&266com_index json
hitps-//www arduino. me/package_esp32_index json|

Click for a list of unofficial board support URLs
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Preferences X

Settings Network
Sketchbook location:
c:\Users\GS2306JS\Documents\Arduino BROWSE

Show files inside Sketches

Editor font size: 14

Interface scale: Automatic 140 %

Theme: Light ~

Language: English v (Reload required)

Show verbose output during () compile (] upload

Compiler warnings None w

(O Verify code after upload
Auto save
] Editor Quick Suggestions

Additional boards manager URLs: http://arduino.esp8266.com/stable/package_esp8266com_index.json,https:/iw...

®Clique em Tools > Board > Boards Manager.

2 sketch_nowvl3b | Arduine IDE 2.2.1 e O *
File Edit Skelf{]) Tools Help

Auto Format Ctrl+T
L 4
Archive Sketch
Manage Libraries.., Ctrl+Shift+
BC  Serial Monitar cuteswi-m | SKeteh_nov1Sb.ino
Serial Plotter G \."Oid Setup() {
Firmware Updater 2 ;I _/. put your se
E TY  Upload SsL Root Certficates 3
o Board o Boards Manager..  Ctrl+Shift=B
Port k
Ar\o rduina AVR Boards b
by set Board Info R -[
1 Burn Bootloader | 7 TTpUTTyodrT ma
Boards included in this package: 8
LilyPad Arduino USB, Arduino S }
Gemma, Adafruit Circuit... 1e

More info

1.86 ~ REMOVE

Ln4, Col2 X No board selected [
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©®Pesquise por "ESP32" na barra de pesquisa do GERENCIADOR DE PLACAS e

instale-o.

Atencao: Instale a versao 2.0.12 do ESP32, pois as versdoes mais recentes sao
incompativeis com as bibliotecas do tutorial, o que pode causar erros no
programa! Se vocé ja instalou a versao 3.0, desinstale-a e reinstale a versao 2.0
do ESP32.

[ sketch_noviSa | Arduino IDE 2.2.1 - O b
File Edit Sketch Tools Help

SRk -

BOARDS MANAGER sketch_nov15a.ino
ESP32 1w void setup() {
‘ E Type: Al v

Arduino ESP32 Boards
by Arduino

(MQuando a seguinte interface aparecer, aguarde até que a instalagéo seja concluida,

e entao feche a IDE Arduino.

& sketch novi5a | Arduine IDE 2.2.1 - [m] x
File Edit Sketch Tools Help

= _

BOARDS MANAGER sketch_nov15a.ino
esp32 I void setup() {
g Type: Al v
¥
Arduino ESP32 Boards
by Arduino

void loop() {

2.0.13 installed

© W N W

¥

.

2013 v REMOVE

esp32 by Espressif
Systems

2.0 14 installed

Qutput
Installing 32:riscv32-esp-elf-gdb@ll.2 20220823

2014 ~ REMOVE elf-gdb@11.2_28220823 installed
openocd-esp32@ve.12.0-esp32-28230419
Configuring tool.
esp32:openocd-esp32@ve.12.0-esp32-282308419 installed
Installing platform esp32:esp32@2.9.14
Configuring platform.
Platform esp32:esp32§2.0.14 installed

(D Successfully installed platform esp32:2 0 14

Ln1,Col1 X Noboardselected (Y1 B
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Atencao: Como o pacote de instalagao esta hospedado no GitHub, ele pode ser

afetado pela velocidade da rede. Se a instalagao falhar, tente varias vezes.

(®Reabra a IDE Arduino, selecione Tools > Board, e vocé vera a placa ESP32

aparecer.

B sketch_nov3a | Arduing IDE 2.2.1 — O >

File Edit Sko Tools  Help

Archive Sketch

AP Nl Ctrl+Shift=|
1 Serial Monitor Ctrl+Shift+M
2
= Serial Plotter
3
2 Firmware Updater
6 Upload 551 Root Certificates
| Board L4 Boards Manager.. Ctrl+5hift+B
g Port L4 )
Arduino AVR Boards b —
16 Get Board Info
esp32 k

Burn Bootloader

4.Add library files

Abra o arquivo "Add libraries" em  "portugués\Arduino  (Aprendiz
Experiente)\4.Adicionar arquivos de bibliotecas" e siga as instrugbes para
adiciona-las.

5.Testar o ambiente de desenvolvimento

Apos instalar a IDE Arduino e a biblioteca de extensdo da placa ESP32, vocé pode
testar se o ambiente de desenvolvimento foi configurado com sucesso com um
programa simples. Siga os seguintes passos:

(DConecte a placa controladora ao seu computador > Abra a IDE Arduino > Clique

em Ferramentas > Selecione ESP32 > Escolha (ESP32 Dev Module).
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File Edit Sketch [ Tools |Help
1
04

Auto Format

Archive Sketch

sketch,  Manage Libraries..
1 Serial Monitor
2 Serial Plotter
3 Firmware Updater
4 Uplosd SSL Root Cortificates
5
[ Board: "ESP32 Dev Module" I 2
7 Port: "COM9"

Get Board Info

CPU Frequency: "240MHz (WiFi/BT)"

Core Debug Level: "Nane”

ESP32C3 Dev Module

Ctrl+T ESP3252 Dev Module

v ESP32 Dev Module

ESP32-WROOM-DA Module

Ctrl+Shift+!
Ctrl+Shift+M ESP32 Wrover Module
ESP32 PICO-D4
ESP32-§3-Box
ESP32-§3-USB-OTG

ESP3253 CAM LCD

' Boards Manager..  Cirl+Shift+B SR

x Arduino AVR Boards » ESP32 Wrover Kit (all versions)
3 o espa2 v Aventen §3 Sync

v espB266 » UM TinyPICO

»

[ UM Feathers2

(2Selecione a porta serial (vocé pode verificar o nimero da porta serial no

Gerenciador de Dispositivos do computador e, em seguida, verificar se a porta

correspondente aparece abaixo.

Como cada placa tem um numero COM diferente,

escolha o numero COM exibido de acordo).

E# Computer Management (Local
w '[i’l_l; Systern Tools

I:}:I Task Scheduler

» L Bvent Viewer

» [Gi] Shared Folders

.% Local Users and Groups
(ﬁﬁ Performance
Z'j". Device Manager

v 2= Ttorage
i Disk Management

=4 Services and Applications

File Edit Sketch

1 Auto Format
. 1 Archive Sketch
sketch_

Help

Manage Libraries...
Serial Monitor

Serial Plotter

Firmware Updater

Board: "ESP32 Dev Module”

Port: "COMO" 2

Get Board Info

~ W B W N

CPU Frequency: "240MHz (\WiFi/BT)"

Core Debug Level: "Mone”

Upload S5L Root Certificates

v B MM-202311270940

i_q Audio inputs and cutputs
» B3 Computer

= Disk drives
» G Display adapters
- i Firmware
) Human Interface Devices

== |DE ATAYATAP| controllers
Keyboards
5 @ Mice and other pointing devices
» [l Monitors
» P MNetwork adapters
v i Ports (COM & LPT)

m USB-SERIAL CH340 (COMY)
ﬁ communication port (COM1)

» = Print queues
» I3 Processors
Ctrl+T

Ctrl+Shift+1

Ctrl+Shift+M

» Serial ports

3 Ceow )

COMI

|
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®Abra o arquivo 'Hello_esp32.ino' em 'portugués\Arduino  (Aprendiz

Experiente)\2.Programa Arduino\Licao 1\Hello_esp32', conecte a placa controladora
ESP32 ao computador com um cabo USB, selecione a placa controladora e a porta
corretas, fagca o upload do codigo para a placa controladora ESP32, selecione a taxa
de transmissdo de 115200. Vocé vera o monitor serial exibindo constantemente 'Hello,
ESP32!".

) sketch_jun11a | Arduino IDE 2.2.1 — O >
_J

File Edit Sketch Toocls Help

aeg { ESP32 Dev Module 3 Upload W\ 0O

2 sketch _juni1ia.ino
1 void setup() {
2
3 Serial.begin(115200);
4
= B
. Mg
7 void loop() {
8
9 Serial.println("Hello, ESP32!");
1o delay(1ee8);
11
12 3
13 | i

Ln 13, Col 1 ESP32 Dev Module on COM3 Q
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[ sketch_jun11a | Arduino IDE 2.2.1 - O 'Y
File Edit Sketch Tools Help
006 s’ o
sketch_jun11a.ino 1
1 void setup() {
2
3 Serial.begin(115200);
4
5 0
6
7 void loop() {
8
9 Serial.println("Hello, ESP32!");
1e delay(1ee@);
11
2 |} a
3
Output  Serial Monitor X v @ =
| No Line Ending ~ | 115200 baud ¥
Hello, ESP32!
Hello, ESP32! 2
Hello, ESDP32!
Hello, ESP32!
Hello, ESP32! ——
Hello, ESP32!
Hello, ESP32!
Hello, ESP32!

Ln13,Col1 ESP32 Dev ModuleoncoM9 [32 B

lll.Compreendendo os Servos

1.Introducgéao aos Servos

A estrutura principal do servo € mostrada na figura a seguir, que € composta

principalmente por varias partes: carcaga, conjunto de engrenagens de velocidade

variavel, motor, potenciébmetro ajustavel, placa de circuito de controle e volante.

O principio de funcionamento é controlar a placa de circuito para receber sinais de

controle da fonte de sinal e acionar o motor para rotacionar. O conjunto de

engrenagens reduz a velocidade do motor varias vezes e amplifica o torque de saida

do motor de forma correspondente. O potencidmetro e o estagio final do conjunto de
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engrenagens giram juntos para medir o angulo real de rotagcdo do eixo do servo. A
placa de circuito de controle recebe o feedback do potencidmetro para determinar o
angulo real do motor e compara-lo com o angulo alvo. Se houver erro, ela controla o

servo para girar até a posi¢cao do angulo alvo.

O fluxo de trabalho é o seguinte: Sinal de Controle — Placa de Circuito Eletrénico —
Rotacao do Motor — Redugao do Conjunto de Engrenagens — Rotacéo do Servo —
Feedback do Angulo Real do Motor — A Placa de Circuito de Controle ajusta a

posicao do motor com base no feedback para o angulo alvo.

2. A definigao dos pinos do servo
(DNormalmente, um servo possui trés fios de controle: fio de alimentagao, fio de terra

e fio de sinal.

@Definigbes dos pinos do servo: Fio marrom - GND, Fio vermelho - 5V, Fio laranja -
sinal.

(3Conecte o servo a placa controladora ESP32 de acordo com o diagrama a seguir.

Placa de controle

Servo ESP32 Diagrama
Fio marrom GND
Fio vermelho 5V

Fio laranja GPIO5
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3.Teste do Servo

(DConecte os quatro servos conforme mostrado no diagrama.

BN B N

H1 H2 H3 H4 H6E H6  H7 H8 H9 HI0 H11H12

ACEBOTT

ESP32-Max-V1.0
WWW.acebott.com

F Z2 &

m o=

@Abra o arquivo 'Servo_test.ino' em  portugués\Arduino  (Aprendiz

Experiente)\2.Programa Arduino\Licdo 1\Servo_test, conecte a placa controladora
ESP32 ao computador com um cabo USB, selecione a placa controladora,
processador e porta corretos, e faga o upload do cédigo para a placa controladora
ESP32.

Atencao: Para manter uma saida de energia estavel, vocé precisa instalar as
baterias 18650 no compartimento de baterias, conecta-las a porta de

alimentacao da placa controladora e liga-las na posi¢cao "on" antes de operar.
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& sketch_jun12a | Arduino IDE 2.2.1 = [m] =
File Edit Sketch Tools Help

1 sketch_jun12a.ino

1 #include <ESP32Servo.h>

2 Servo myservol;
3 Servo myservoz2;
4 Servo myservo3;
5 Servo myservos;
6 int pos;
-
8 void setup() {
9 myservol.attach(5);
10 myservo2.attach(16);
11 myservo3.attach(17);
12 myservod.attach(18);
13 for (pos = 10; pos <= 178; pos += 1) {
14 myservol.write(pos);
15 myservo2.write(pos);
16 myservo3.write(pos);
17 myservod.write(pos);
18 delay(15);
19
Output = 6

Writing at exeee2f2ee... (55 %)
Writing at @x@e835726... (66 %)
Writing at exeee3fags2... (77 %)
Writing at ©x@ee45388... (88 %)
Writing at oxeee4aa89... (1ee %)

Wrote 252992 bytes (139868 compressed) at ©xee016000 in 2.9 seconds (effective 686.9 kbit/s)...
Hash of data verified.

Leaving...

Ln36,Col 1 ESP32 DevModuleoncomMs (22 B

(3)Se o servo estiver funcionando corretamente, ele ira girar de 0 graus para 180

graus, depois de 180 graus de volta para 0 graus, e finalmente se estabilizara na

posicao de 90 graus.

4.Programa de Zeragao do Motor do Servo

Antes de instalar o brago robético, € importante pré-gravar o programa de zeragao do

motor do servo para facilitar a montagem suave de sua estrutura.

Abra 0 arquivo 'servo_90.in0' em portugués\Arduino (Aprendiz
Experiente)\2.Programa Arduino\Licdo 1\servo 90, conecte a placa controladora
ESP32 ao computador com um cabo USB, selecione a placa controladora,
processador e porta corretos, e faga o upload do cédigo para a placa controladora
ESP32.
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Licao2 Montagem do Brago Roboético

Antes da montagem, para facilitar o processo e distinguir os servos nas diferentes

posicdes, nomearemos 0s servos de cima para baixo como Garra, Cotovelo, Ombro e

Chassi.

Chassis.

I.Lista de Pecas

ESP32 Max V1.0
Controller
Board

1PC

18650 Battery

Holder
1PC

M3*12MM Dual-pass
Copper Pillar
9PCS

M2*10MM Round
Head Screws

8 10PCS
a1
4 it
BTy
M3*3 Nylon
Gasket
6PCS

Acrylic
Board
15et

W ww B
ll:l‘.‘l’
Nylon Cable
Ties
2PCS
M3*8MM Flat
Head Screws
1 17PCS
§
| .
Qg

M2 Nickel-Plated
Nuts
10PCS

M3%6 Nylon
Gasket
2PCS

Servo MG90 9G
4PCS

H

Screwdriver
1PC

\

M3*10MM Flat
P Head Screws
= 24PCS
|

s

p

-l

M1,7%6 Large Round
Flat Head Tapping

= Screws
B 10PCS
E =
il
Block

F -
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N F-F1P

Dupont Wire
12PCS

N

— L-Angled Socket

W Spanner
SN 1PC

M3*14MM Round
Head Screws

2 5PCS

PR

AAp
r M3*22MM Flat
g Head Screws
E 2PCS

/.{.:'l

Shoulder.

2

Joystick
Module
2PCS

Non-Slip Mat
6PCS

M3 Nickel-Plated

2 R

N\

M3

Nuts
24PCS

*35 Nylon
Column
1PC

USB Cable TM
(] 1PC

e

Non-Slip Sleeve
4PCS

M3 Nickel-Plated

=0 \
> 4
Lock Nuts

4PCS

@), >

M3*40 Nylon

Column
1PC


mailto:support@acebott.com

O f\ ey
O=f A0

E-mail:support@acebott.com ACEBOTT https://acebott.com

ll.Lista de Componentes Estruturais

Estrutura de Acrilico Quantidade Imagem

Placa de base 1

Suporte da placa de base

Placa de montagem do

joystick

Placa de montagem do
servo do chassi

Pino 4

Disco do chassi 1

Suporte do disco 1 1

=0=-9n111¢
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Suporte do disco 2 1
Suporte de ombro 1 1
Suporte de ombro 2 1
Suporte de cotovelo 1 1
Suporte de cotovelo 2 1

Placa de montagem do
servo da garra

Componente da garra 1 2

Componente da garra 2 2

LLEE=

lll.Passos de Montagem

Atencao: Se vocé quiser assistir ao video de montagem, clique no link
abaixo.

https://www.youtube.com/watch?v=RtOe7knGhkl
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Ou escaneie o cdédigo QR abaixo.

L

1.Remova o papel protetor anexado a estrutura de acrilico

2.Instale a placa controladora ESP32 na placa base

Lista de Componentes

Nome Quantidade
esp32 Controller Board 1
Base Plate 1
M3*8 Flat Head Screw 7
M3*12 Double-pass Copper Pillar 4
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T T Atencao:Apenas3parafusos
T N
com cabeca chata M3*8

precisam ser fixados acima.

Atencéo: O lado frontal é

indicado pela presenca

|
|
i

do padrao da placa

controladora.
3.Instalando a Placa Base

Lista de Componentes
Nome Quantidade
Base Plate Bracket 3
M3*10 Flat Head Screw 5
M3 Nut 3

Atencao: Segure as porcas de ambos os lados com a mao antes de apertar os

parafusos.

Atencao: Coloque as

porcas M3 nesta

/ posigio.

=

|
|
|
|
i

4.Instalando o médulo de joystick

Lista de Componentes

Nome Quantidade
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Joystick Module

Joystick Mounting Plate

M3*10 Flat Head Screws

AN

M3 Nuts

Atencao: Quando o médulo de joystick estiver conectado ao fio Dupont, a cor
real do fio Dupont pode ser diferente da figura, entao, vocé sé precisa seguir a

identificagdao dos pinos no médulo de joystick para realizar a conexao.

Este passo requer conectar os fios dos dois médulos de joystick a placa principal
primeiro. Para o médulo de joystick esquerdo, conecte SW ao pino 34, X ao pino 32,
Y ao pino 33, e conecte VCC e GND aos pinos VCC e GND na mesma linha do pino
32. Para o médulo de joystick direito, conecte SW ao pino 39, X ao pino 35, Y ao pino
36, e conecte VCC e GND aos pinos VCC e GND na mesma linha do pino 35.

Atencéo: Certifique-se de seguir rigorosamente as instrugdes de fiagdo ao conectar o
modulo a placa controladora ESP32. Uma fiacdo incorreta pode causar um

curto-circuito e danificar a placa controladora ESP32.
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5.Instalar a placa de montagem do joystick

Lista de Componentes

Nome Quantidade
M3*10 Flat Head Screw 2
M3 Nut 2
Atencao: Coloque as /i
porcas M3 nesta posicao. 7.

6.Instalar o servo do chassi

Lista de Componentes

Nome Quantidade
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Servo 1
Chassis Servo Mounting Plate 1
M2*10 Round Head Screw 2
M2 Nut 2

Atencao:

orientagcao do eixo

do servo.

7.Instalar o pino

Lista de Componentes

Nome Quantidade

Pin 4

f

i

/
Atencao: Nao |
pressione o
pino com
muita forga
para evitar

que ele

quebre.

8.Instalar o volante do servo do chassi
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Lista de Componentes

Nome Quantidade
Straight Steering Wheel 1
Chassis Disk 1
M1.7*6 Large Round Flat Head Tapping Screw 2

Atencao: Instale o
volante com a
saliéncia voltada
para o furo circular.

\

9.Instale o suporte do disco

Lista de Componentes

Nome Quantidade

Half Straight Steering Wheel 1

Disk bracket 1

Disk bracket 2

M1.7*6 Large Round Flat Head Tapping Screws

M3*10 Flat Head Screws

NININ ==

M3 Nuts
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10.Fixe a estrutura do chassi do brago robético

Lista de Componentes

Nome Quantidade

M2.5*4 Round Head Screw 1
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Attention: @Antes desta etapa de instalagdo, conecte o servo ao pino GPIO5 da

placa de controle e, em seguida, ligue a alimentagao da placa de controle para

manter o servo na posigao de 90°.

@Para evitar danos ao mecanismo de direcdo durante a instalagdo, nio gire o

eixo do mecanismo de diregao.

=
[Te]

H2 H3 H4 H5 H6

<L
O
w
=
=
D
=
L
i =
L &

Os parafusos de
cabeca redonda
M2.5*4 estdao no

saco do servo.

11.Instalar o suporte do ombro

Atencao: A direcao de
instalacao desta estrutura
deve ser o mais
consistente possivel com
a figura. Devido a
problemas de precisao do
servo, pode haver alguma
ligeira desviagao, o que é
uma situagao normal.

Lista de Componentes

Nome

Quantidade

Shoulder Bracket 1

1

Elbow Bracket 1

M3*35 Nylon Column

M3*10 Flat Head Screw

M3 Nickel-Plated Lock Nut

NI W= =
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O suporte do ombro 1 Atengdo: A porca de

bloqueio niquelada pode

ser fixada com uma chave

Atengado: O suporte inglesa em angulo, mas

do ombro 1 deve ser ndo a aperte demais. O

fixado  no lado mesmo vale para a porca

externo do suporte do de bloqueio niquelada no

disco. OXimo passo.

Atencao: Use uma

\ Porcas de trava

niqueladas M3

coluna de nylon mais

curta aqui.

Lista de Componentes

Nome Quantidade

Servo 2

Shoulder Bracket 2

1
M2*10 Round head screw 4
M2 Nut 4
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Atencao: A diregao
dos dois eixos de
diregcao deve ser

correta.

Conectando o servo do ombro e o servo do cotovelo ao ESP32.

Atenciao: @OPrimeiro, desconecte o cabo USB, desligue a fonte de alimentagio
da placa controladora e coloque o servo do brago robético em um estado sem
energia;

(@Em seguida, gire suavemente o orificio roscado no disco do chassi para
alinha-lo com o orificio roscado na base. Passe os fios Dupont do servo do

ombro e do servo do cotovelo do brago robético pelos dois orificios roscados.

Elbow servo
<«

Shoulder servo
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®Conecte o fio do servo do ombro ao pino GPIO16 e o fio do servo do cotovelo

ao pino GPIO17.

SCL
SDA
5V

S
5V

GND ®# ® & =
H1 H2 H3 H4 H5 HE

@Em seguida, ligue a alimentagdo novamente e mantenha os servos da base,

do ombro e do cotovelo na posicao de 90°.

Lista de Componentes
Nome Quantidade
M2.54 Round Head Screw 1
M3*10 Flat Head Screw 1

Atencao: O suporte do

/ ombro deve ser instalado

verticalmente ao chao
T antes de apertar os
parafusos do motor
servo e da coluna de

nylon.
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12.Fixar a coluna de nylon M340

Lista de Componentes

Nome Quantidade
M3*40 Nylon Column 1
M3*10 Flat Head Screw 1
N

N

Atencao: Use

& uma coluna de
nylon mais

longa aqui.

13.Instalar a estrutura da garra esquerda do brago robético

Lista de Componentes

Nome Quantidade

Half Straight Steering Wheel 1

Claw Component 1

M1.7*6 Large Round Flat Head Tapping Screws

M3*14 Round Head Screws

3MM White ABS Nylon Gaske

M3 Nuts

SININININDN

Non-Slip Sleeve
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Atencao: Instale o
volante com a

saliéncia voltada

para baixo.
Arruela de
nylon ABS
branco de
3mm de Atencao: O
diametro

componente da
garra 1 com a
roda de diregao

deve ser

posicionado para

baixo.
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14.Instalar a estrutura da pata direita do brago robético

Lista de Componentes

Nome Quantidade

Claw Component 2 2

M3*22 Flat Head Screws

M3*14 Round Head Screws

3MM White ABS Nylon Gaske

M3 Nuts

=N WIN| -

Non-Slip Sleeve
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Atencao: Nao
aperte os

/ parafusos de
cabeca plana

M3*22.

— Anel de nylon
ABS branco

com diametro

de 3mm

Instalar o tapete antiderrapante.

-—



mailto:support@acebott.com

O f\ ey
O=f A0

E-mail:support@acebott.com ACEBOTT https://acebott.com

15.Fixar a placa de montagem do servo da garra do brago robético

Lista de Componentes

Nome Quantidade

Servo 1

Claws Servo Mounting Plate

1
M2*10 Round Head Screw 2
M2 Nut 2

&
T~

Ty

Atencao: Certifique-se de que o
eixo da diregao e o orificio
circular estejam posicionados

para cima.
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Conecte o fio do servo da garra ao pino GPIO18.

Atencao: Para esta etapa, por favor, ligue a placa controladora e certifique-se

de que o servo da garra permanega na posi¢cao de 90°.

5V

SCL
SDA
GND

35 S

5V

GND (& & | =
H1 H2 H3 H4 H5 H6

Lista de Componentes

Nome Quantidade
M2.5*4 Round Head Screw 1
6MM White ABS Nylon Gaske 1
M3 Nickel-Plated Lock Nut 1

Atencao: Aforma __—>
inicial da garra é

fechada.

)y —— Arruela de
' nylon ABS

branca,

Porcas de
bloqueio
niqueladas M3
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Lista de Componentes

Nome Quantidade
Half Straight Steering Wheel 1
Ebow Bracket 2

M1.7*6 Large Round Flat Head Tapping Screws
M3*10 Flat Head Screw
M2.5*4 Round Head Screw

=S =N -

Atencgao: Instale o volante

com a saliéncia voltada

Atencao: para o buraco circular.

«—

Certifique-se de que
o buraco retangular
esteja voltado para

cima.
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Atencao: Parafuso de

Certifique-se de cabeca
que o suporte do redonda
M2.5*4

cotovelo (elbow

bracket) e o

Parafuso de
suporte do ombro

cabeca
(shoulder : redonda
bracket) estej2 ‘ M2.5*4
instalados em um

angulo de 90°.

16.0rganize os fios dos servos

Por favor, certifique-se de que os fios DuPont de todos os quatro servos estejam
corretamente conectados a placa de controle.
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Atencao: Os fios
DuPont do motor do
O motor servo da garra esta

servo da garra nao conectado ao pino 18.

devem passar pelo
O motor servo do cotovelo

furo concéntrico. . .
esta conectado ao pino 17.

O motor servo do ombro esta
conectado ao pino 16.

O motor servo do chassi
esta conectado ao pino 5.

H2 H3 H4 H5 H6
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17.Fixacao da base do brago robético

Lista de Componentes

Nome Quantidade

M3*10 Flat Head Screws 2

M3 Nuts 2
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antes de apertar

os parafusos.

18.Fixacao do Suporte da Bateria

Atencao:

Certifique-se de

que todos os fios

dos quatro Y
motores de servo

estejam \ f |
conectados a

placa controladora }

Lista de Componentes

Nome Quantidade
18650 Battery Holder 1
M3*8 Flat Head Screws 8
M3*12 Double-pass Copper Pillar 4

19.Instalar o Tapete Antiderrapante
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Retire o filme adesivo do tapete antiderrapante e cole o tapete nas quatro

extremidades na parte inferior da base do brago robatico.

O brago robético esta agora totalmente montado!
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Licao 3: Controle do Brago Roboético com Joystick

l.Controle dos Servos

1.Descricao dos pinos dos servos do brago robético
Apos instalar o brago robético, cada servo assume fungdes diferentes. Para controlar
o angulo de cada servo programaticamente e obter diversas funcionalidades, é

essencial conhecer os numeros dos pinos correspondentes a cada servo.

O brago robédtico utiliza um total de 4 servos, com os numeros dos pinos

correspondentes conforme abaixo:

Ndmero | Posicao )
NO. . Figura
do pino | do servo

1 GPIO18 Garras

2 GPIO17 Cotovelo

3 GPIO16 Ombro .
Chassi

4 GPIO5 Chassi

2.Principios de movimento de cada junta no brago robético

NO. Num.ero do Posicdo do Padrées de movimento
pino servo

Quanto maior o angulo do servo, mais

1 GPIO18 Garras ampla a garra se abre
Quanto maior o angulo do servo, mais alto

2 GPIO17 Cotovelo o cotovelo do brago robético se move para
cima
Quanto maior o angulo do servo, mais

3 GPIO16 Ombro baixo o ombro do brago roboético se move
para baixo
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Quanto maior o angulo do servo, mais a
4 GPIO5 Chassi base do brago robético gira para a
esquerda

ll.Compreendendo o Médulo Joystick

1.Introdugao ao Médulo Joystick

O mdédulo joystick € composto por dois potencidmetros deslizantes e um botao.
Quando vocé move o joystick, os valores de resisténcia dos potenciémetros mudam,
resultando nos valores de tensdo correspondentes nos eixos X/Y. Pressionar o
joystick aciona o botéo, fazendo com que o sinal SW se torne baixo. Este mdédulo é
comumente utilizado em aplicagdes como modelos RC, controles de videogame,

veiculos controlados remotamente e estabilizadores de camera.

2.Testando a Saida Serial do Médulo Joystick

Quando vocé move o joystick, pode monitorar os valores correspondentes de X/Y em

tempo real imprimindo-os no Monitor Serial da IDE do Arduino.

Abra o arquivo 'Joystick test.ino' em portugués\ACECode (Iniciante)\2.ACECode
Program\Licdo 3\Joystick test, conecte a placa controladora ESP32 ao computador
com um cabo USB, selecione a placa controladora correta, o processador € a porta, e
faca o upload do cédigo para a placa controladora ESP32.
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Cddigo de Exemplo:

//Define the right X pin to 32
/[Define the right Y pin to 33

/IRead the right X value

/IRead the right Y value

/[Read the right Z value
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¥ ESP32 Dev Module - W\ O

sketch_jun12a.ino —

const int left_X 32
const int left_Y = 33;
const int left_key = 34;
int X1 =@, Y1 =0, Z1 = @;

iy

void setup() {
pinMode(left_key, INPUT);
Serial.begin(115268);

¥

Output  Serial Monitor X ¥y @ =

® W e NV R WN

No Line Ending ¥ 115200 baud g

. inzCol Esva0emodieoncom $2 0 ]
lll.Movimentos Basicos do Brago Robético Controlado pelo

Joystick

As acdes basicas de controle de um braco roboético incluem principalmente rotagao
para a esquerda e para a direita, movimento do cotovelo para cima e para baixo, e
abertura e fechamento da garra. Apés dominar esses movimentos basicos, vocé pode
combinar e expandir outras agdes com base nesses fundamentos.

Atencao: Apés ligar o brago robético, é proibido girar o servo diretamente com

a mao para evitar danos ao servo.

1.Programa de Controle pelo Joystick

Abra o arquivo ‘'JoyStick Controlled Robot Arm.ino' em portugués\ACECode

(Iniciante)\2.ACECode Program\Licao 3\JoyStick_Controlled _Robot Arm, conecte a
placa controladora ESP32 ao computador com um cabo USB, selecione a placa
controladora correta, o processador e a porta, e faga o upload do cédigo para a placa
controladora ESP32.

Caodigo de Exemplo:
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//Add the Robot arm libraries

/[The parameters are four Servo pins
/[Joystick initialization

/Ichassis left

/[chassis right

//Shoulder down

//[Shoulder up

//[Elbow up

//EIbow dwon

I/l Claws open

/I Claws close
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2.Padroes de controle pelo Joystick
Apos fazer o upload do programa, vocé notara que os quatro bragos do braco
robotico estdo dispostos em forma de "7", que € a postura inicial. Vocé pode entao

usar o joystick para controlar o brago robético.

A seguir, uma introducgao as fungoes do joystick:

Joystick Direcao :r:is:ﬁlé:ggz Lei do movimento
Esquerda Chassi Virar para a esquerda
Esquerdo Direita Chassi Virar para a direita
joystick Cima Ombro Movimento para cima
Baixo Ombro Movimento para baixo
Cima Cotovelo Movimento para cima
Direito Baixo Cotovelo Movimento para baixo
joystick Esquerda Garras Garras abertas
Direita Garras Garras fechadas

67



mailto:support@acebott.com

O f\ ey
O=f A0

E-mail:support@acebott.com ACEBOTT https://acebott.com

IV.Tarefas de Expansao
Com base nos padrdes operacionais basicos do joystick no brago robético, a seguir
podemos alcancgar a funcionalidade de usar o joystick para controlar o brago robotico

em tarefas de manipulagéo de objetos.

Descrigao da Tarefa:
Usando o método de controle do modulo joystick, manobre o brago robdtico para

pegar um objeto do ponto A e transporta-lo até o ponto B para colocagéo.

Atencao: Defina as posigdes dos pontos A e B conforme desejado.
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Licao 4: As Coordenadas Espaciais do Brago
Robético

As coordenadas espaciais do brago robético desempenham um papel crucial em seu
controle e programacéao. Através de coordenadas espaciais precisas, o brago robotico
pode alcancar um posicionamento preciso, otimizar o planejamento de movimentos,
evitar obstaculos de forma eficaz, realizar operagdes precisas e, assim, melhorar os

niveis de automacao e inteligéncia.

1.0 Sistema de Coordenadas Cartesianas

No controle de movimento espacial do brago robético, o sistema de coordenadas
cartesianas € um dos sistemas de coordenadas mais comumente utilizados. Trata-se
de um sistema matematico para descrever a posi¢cao de pontos no espaco. No
espaco tridimensional, o sistema de coordenadas cartesianas € composto por trés
eixos mutuamente perpendiculares (X, y, z). A intersegcao desses trés eixos € a origem
(O) do sistema de coordenadas. Neste tutorial, a origem do sistema de coordenadas

cartesianas esta localizada no centro do disco do servo do chassi do brago robdético.

AZ
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Il.Sistema de Coordenadas da Junta

Além do sistema de coordenadas cartesianas, cada junta do brago robdtico possui
seu proéprio sistema de coordenadas, conhecido como sistema de coordenadas da
junta. Sua origem geralmente esta localizada no ponto de conexdo da junta, e seus
eixos sdo definidos ao longo do eixo de rotacdo da junta. Cada sistema de
coordenadas da junta esta associado a uma coordenada de junta que descreve o
angulo de rotagao ou a extensido daquela junta. Como cada junta do brago robaético
pode girar ou se estender, os sistemas de coordenadas das juntas podem se

transformar com base na postura atual do braco robético.
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lll.Cinematica Direta e Inversa

A cinematica direta refere-se ao calculo da posicao e orientacdo do braco robético em
coordenadas cartesianas com base nos angulos das juntas. A cinematica inversa, por
outro lado, envolve o célculo dos angulos das juntas com base nas coordenadas

cartesianas para alcangar o movimento desejado do brago robatico.

O problema da cinematica direta pode ser resolvido por meio de transformagdes
matriciais, ou seja, comparando a matriz de transformag¢do de cada sistema de
coordenadas das juntas com as formulas de transformacao de coordenadas do brago
robético para determinar os angulos de cada junta. O problema da cinematica inversa
€ geralmente mais complexo, exigindo a solugdo de um conjunto de equagdes nao

lineares e, muitas vezes, apresentando multiplas solugdes.
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Neste tutorial, iremos construir principalmente um sistema de coordenadas
cartesianas com o centro da roda de dire¢do do chassi como o ponto de origem.
Quando as coordenadas de posi¢ao especificadas (X, Y, Z) forem inseridas, o arquivo
de biblioteca do tutorial utilizara automaticamente o algoritmo de cinematica inversa
para calcular as coordenadas de cada junta do bragco mecénico e, em seguida,
converté-las nos angulos de cada servo de junta. Assim, a extremidade do
manipulador sera controlada para alcangar a posigao do ponto alvo nas coordenadas

espaciais.
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IV.Diagrama de Coordenadas do Brago Robético

Inevitavelmente, havera alguns erros no processo de montagem do brago robético.
Para calibrar melhor o brago robético, precisamos usar o diagrama de coordenadas.
O diagrama de coordenadas do brago roboético € composto pelas coordenadas X e Y,
com o ponto de intersecdo de X e Y sendo a origem do mapa. O intervalo de
coordenadas de X é [-13, 13], e o intervalo de coordenadas de Y é [0, 19]. O retangulo
chanfrado na area sombreada é a posi¢cao de referéncia para o brago robdtico.

Coloque a borda superior da base do brago robético contra essa forma.

Y A
19
18

A J

= A

-13 -12 -1 -10 -9 -8 8 9 10 n 12 13

x

[ Clique para obter o arquivo PDF do diagrama de coordenadas do braco robético ]

Atencao: Por favor, imprima o diagrama do brago robético em papel A4 de

acordo com o arquivo PDF.
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V.Instrucoes de Calibragao do Brago Robético

O braco roboético € composto por multiplos servos, e no trabalho pratico, pode haver
certos erros. Para reduzir esses erros, adicionamos instru¢ées no programa de

controle do brago robético que permitem o ajuste dos erros do brago.

ARM.Chassis angle adjust(8);

ARM.Slight adjust(@,2);
Primeiro, o comando 'ARM.Chassis_angle_adjust(8)' € usado para ajustar a variagao
do angulo central do servo do chassi. O valor padrdo do ponto central é 90 graus,

com angulos variando de 90 a 180 graus no lado esquerdo do eixo -X, e de 0 a 90

graus no lado direito do eixo X.

No entanto, devido a precisdo dos engrenagens durante a instalagédo, ndo é garantido
que o servo do chassi e o servo de direcdo estardo exatamente a 90 graus. Eles
podem estar ligeiramente inclinados para a esquerda ou para a direita. Portanto,
nesse ponto, precisamos calibra-los no programa. Por exemplo, se estiver inclinado 8
graus para a direita, precisamos aumentar o valor de desvio. Assim, nos parénteses
do comando 'ARM.Chassis_angle_adjust()', vocé deve inserir 8. Se o deslocamento
for de 8 graus para a esquerda, entdo vocé deve subtrair o valor do desvio, ou seja,

'ARM.Chassis_angle_adjust()' com -8 nos parénteses.

Em seguida, temos o comando 'ARM.Slight_adjust(0,2)'. Esse comando possui dois

parametros, ambos com valor padrao 0. Suponha que haja um pequeno erro de
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desvio quando o efetor final do brago roboético atinge um ponto espacial especificado.

Nesse caso, este comando € usado para fazer ajustes finos.

O primeiro parametro corresponde ao semieixo positivo X do braco robdtico. Se o
efetor final inclinar 1 grau para a direita, vocé deve escrever 1; se inclinar 1 grau para
a esquerda, deve escrever -1. Se nao houver inclinagéo, vocé escrevera 0.

O segundo parametro corresponde ao semieixo negativo X do brago robético. Se o
efetor final inclinar 1 grau para a direita, vocé deve escrever 1; se inclinar 1 grau para

a esquerda, deve escrever -1. Se nao houver inclinagéo, vocé escrevera 0.

Agora, por favor, consulte o diagrama de coordenadas e, de acordo com as
coordenadas espaciais abaixo do programa e a sua situagcdo real, ajuste os

parametros de calibragao.

VI.Movendo Pontos de Coordenadas Espaciais

Abra o arquivo " Inverse Kinematics.ino ” em portugués\Arduino (Aprendiz

Experiente)\2.Programa Arduino\Licdo 4\Inverse_ Kinematics, conecte a placa
controladora ESP32 ao computador com um cabo USB, selecione a placa
controladora correta, o processador e a porta, e faga o upload do cédigo para a placa
controladora ESP32.

Caodigo Exemplo:
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//Add the Robot arm libraries

[[The parameters are four Servo pins

/[Define variables for coordinates x, y, z, and claws

76


mailto:support@acebott.com

O f\ ey
O=f A0

E-mail:support@acebott.com ACEBOTT https://acebott.com

LP it i MOdUIe '
QD022_ESP32_Inverse_Kinematics.ino Sate

1 #include <ACB_ARM.h>

2 ACB_ARM ARM;

3

4 void setup() {

5 ARM.Chassis_angle_adjust(8);

6 ARM.Slight_adjust(©,2);

7 ARM.ARM_init(5,16,17,18);

8 Serial.begin(115200);

9 ¥

10 void loop() {

i s M if (Serial.available()) {

12 String input = Serial.readStringUntil(*\n');

13

14 int x, y, z, claws;

15 sscanf(input.c_str(), "%d %d %d %d", &x, &y, &z, &claws);

16

17 if (claws < 90 || claws > 180) {

18 Serial.println("Invalid claw value. Claw value must be between 90 and 180.");

19 return; —
3 Output  Serial Monitor x ¥y @O =

10815120 No Line Ending ~| 115200 baud x

.

Ln32 Col 1 ESP32 DevModuleoncoMs 22 3

Apos fazer o upload do programa, insira quatro valores no monitor serial: a
coordenada X, a coordenada Y, a coordenada Z e o angulo de abertura da garra
(variando de 90 graus a 180 graus). Esses quatro valores precisam ser separados por

espacos. Apos inserir os valores, pressione Enter.

ARM.PtpCmd(X, y, z) € um comando de controle de coordenadas do brago robético.
Através deste comando, o efetor final do brago robdtico se move para a posi¢ao
especificada nas coordenadas espaciais, onde x € a coordenada do eixo X, y é a

coordenada do eixo Y e z € a coordenada do eixo Z.

ARM.JoyClawsCmd(claws) € um comando de controle da garra do brago robdtico.
Este comando controla a abertura e o fechamento da garra do efetor final, onde
"claws" representa o parametro de angulo para o servo da garra, com uma faixa de

entrada de 90 a 180 graus.

Se as coordenadas estiverem corretas, o brago robotico se movera até o ponto
especificado no espacgo. Se o monitor serial exibir "Out of range!" apds a insergcao das

coordenadas, isso significa que os valores inseridos excedem o alcance do braco,

77


mailto:support@acebott.com

O f\ ey
O=f A0

E-mail:support@acebott.com ACEBOTT https://acebott.com

pois a faixa de movimento esta dentro de uma area esférica. Nesse caso, vocé

precisara ajustar os valores e reentra-los.
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Licao 5: Empilhamento com Brago Robético

Na era atual de rapido desenvolvimento tecnoldgico, os bragos robaoticos se tornaram
uma parte indispensavel da industria moderna, dos servigos comerciais e da vida
cotidiana. Com sua notavel flexibilidade, precisao e eficiéncia, eles transformaram

completamente os modos de operagao tradicionais.

Especialmente, a tecnologia de paletizagdo com brago robdtico € amplamente
utilizada em diversos campos, particularmente em cenarios que exigem manuseio de
itens com alta eficiéncia, onde seu valor de aplicacdo € especialmente importante.
Por exemplo, em logistica e armazenagem, a tecnologia de paletizagdo com brago
robético pode melhorar significativamente a eficiéncia e a precisdo do manuseio de
mercadorias, reduzir os custos com mao de obra e minimizar erros humanos.
Comparado a paletizagdo manual, a tecnologia de paletizagdo com brago robdtico

oferece vantagens como alta eficiéncia, boa estabilidade e facilidade de operagéao.

Com o avango da tecnologia e a demanda do mercado, a tecnologia de paletizagao

com bracgo robdtico vera aplicagdes ainda mais amplas no futuro. Portanto, nesta
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licao, aprenderemos a implementar fungcdes basicas de paletizacdo usando um brago

robético.
|.Programa de Paletizacao com Brago Robético

Abra o arquivo " Robot Arm_Stacking.ino “ em portugués\Arduino (Aprendiz

Experiente)\2.Programa Arduino\Licdo 5\Robot Arm_Stacking, conecte a placa
controladora ESP32 ao computador com um cabo USB, selecione a placa
controladora correta, o processador e a porta, e faga o upload do cédigo para a placa

controladora ESP32.

Primeiro, empilhe dois blocos verticalmente e coloque-os nas coordenadas (-7,13) no
mapa do brago robético, garantindo que o ponto central dos blocos esteja alinhado

com o ponto de coordenadas.

Caddigo de Exemplo:
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//Add the Robot arm libraries

/lInitial coordinates
/[Height of middle point
/[End point coordinates

/INumber of blocks

//Chassis error calibration
//Small calibration error
/[The parameters are four Servo pins

/lopen claws

/[The target point is the upper object

/Iclose claws

/ILift the object after picking it up

//[Rotate above the target point

/[Placing Obijects

//Raise arms

//Servo initialization
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Apos fazer o upload do programa, podemos observar que o efetor final do bracgo
robético atingira as coordenadas iniciais dos blocos, em seguida, pegara o bloco
superior, o transportara para as coordenadas de destino e o colocara no local. Em
seguida, ele retornara para as coordenadas iniciais dos blocos, pegara o bloco
inferior, o transportara para as coordenadas de destino e, finalmente, o empilhara em

cima do primeiro bloco.

Il. Tarefas de Expansao

Com base no mapa de coordenadas do bracgo robdtico, ja conhecemos o padrao de
paletizagdo do brago robdtico. Desde que saibamos as coordenadas de posi¢gao no
mapa, podemos fazer o brago robotico completar a fungdo de paletizagéo. A seguir,

utilizaremos o mapa para completar a fungao de paletizacdo do brago robético.

Descrigcao da tarefa:

Com base no exemplo do programa de paletizagao, tente modificar as coordenadas
da posigéo inicial e as coordenadas do ponto final dos objetos no programa para

permitir que o braco robdtico realize a paletizagdo em diferentes posicdes.

Atencao: Os dois blocos precisam ser colocados empilhados juntos. Garanta
que as coordenadas inseridas ndao excedam o intervalo do mapa. Além disso,
durante o processo de captura do bragco robético, pode haver alguns erros

devido a questoes de posicionamento ou precisao.
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Licao 6: Ensino e Aprendizado do Brago Robético

Ensinar um braco robético envolve o operador definir um caminho de movimento fixo
para o brago robodtico seguir, permitindo que ele trabalhe de acordo com etapas

predefinidas.

Ensinar um brago robdtico pode ser dividido em trés etapas. A primeira etapa é a
acao de ensino, onde o operador define um caminho de movimento fixo para o bracgo
robético. A segunda etapa é a acdo de armazenamento, onde o sistema de controle
do brago robdtico grava as agdes ensinadas. A terceira etapa € a reprodugédo do
ensino, onde o brago robodtico repete as agdes registradas durante o processo de

ensino.

Nesta ligdo, usaremos o0 mddulo joystick para ensinar e aprender os movimentos do

braco robdético.

|.Programa de Ensino

Abra o arquivo “ Memory Controlled Robot Arm.ino” em portugués\Arduino

(Aprendiz Experiente)\2.Programa Arduino\Licdo 6\Memory_Controlled_Robot_Arm,
conecte a placa controladora ESP32 ao computador com um cabo USB, selecione a
placa controladora correta, o processador e a porta, e faga o upload do cédigo para a

placa controladora ESP32.

Caddigo de Exemplo:
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//Add the Robot arm libraries

/[The parameters are four Servo pins

/[Joystick initialization
/Iset the baud rate to 115200

/[JoyStick memory mode

Atencdo: MDAo determinar o primeiro e o Ultimo ponto de posi¢cdo do brago
roboético, é necessario salva-los prontamente;

@A fungio de memoria pode salvar até 20 grupos de agdes por vez.

Instrugao de operagao de ensino:

Joystick pressionamento curto salvar agao
Esquerdo

pressionamento longo Limpar acéo

Joystick Direito pressionamento curto Executar acao
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9 © 6 EEETrT e

QD022 ESP32 Memory Controlled Robot Arm.ino

1 #include <ACB_ARM.h>//Add the Robot arm libraries
2 ACB_ARM ARM;
3
4 void setup() {
5
6 ARM.ARM_init(5,16,17,18);//The parameter
7 ARM.JoyStick_init(32,33,34,35,36,39); :
8 Serial.begin(115260);//set the baud rate to
9
1@}
f a6
12 void loop() {
13
14 ARM.JoyStick_Memory();//JoyStick memory mode
15 —
16 }
Output  Serial Monitor X 2 0 =
No Line Ending ~ | 115200 baud v
State saved
State saved

i
ot
An)
o
D
L)
A%}
<
K]
o,

State saved
State saved
States executed

Ln 16, Col 1 ESP32 Dev ModuleoncoMg (22 B

Il.Tarefas de Expansao
Com base nas regras operacionais basicas de ensino e aprendizagem do braco

robético, a seguir, podemos usar o modulo joystick para realizar as fungdes de ensino

e aprendizagem no transporte de objetos com o brago robatico.

Descricao da tarefa:

Use o mddulo joystick para controlar o brago robético, pegar um bloco do ponto A no

mapa de coordenadas, transporta-lo até o ponto B e, em seguida, retornar a posi¢cao

inicial. Esse processo envolve ensino e aprendizagem.

Atencao: Defina as posi¢oes dos pontos A e B como desejar.
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Licao 7: Controle Web do Brago Robético

Com o desenvolvimento continuo da tecnologia de comunicagcdo sem fio e da
tecnologia da Internet das Coisas (loT), a tecnologia de controle remoto esta
amplamente sendo usada em diversos campos. Ela permite que os usuarios realizem
um controle remoto preciso de dispositivos terminais a longa distancia. Existem varios
tipos de tecnologias de comunicagao sem fio, e este tutorial foca principalmente em
como usar a tecnologia de comunicagao Wi-Fi para controlar remotamente um brago

robatico.

A tecnologia de comunicagao WiFi € um tipo de tecnologia de Rede Local Sem Fio
(WLAN) que permite que dispositivos eletrbnicos como smartphones, tablets e
laptops se conectem sem fio a Internet ou a uma rede local (LAN). A tecnologia de
comunicacao WiFi conecta dispositivos a mesma rede utilizando roteadores sem fio
ou pontos de acesso (APs), permitindo que eles transmitam e recebam dados entre

Si.

O controle de dispositivos baseado na web € uma das principais aplicagdes da
tecnologia de comunicagdo WiFi, amplamente utilizada em areas como casas
inteligentes e industrias inteligentes. O controle de dispositivos baseado na web
conecta dispositivos e terminais de controle pela Internet. A interacdo entre
dispositivos e controladores pode ser realizada através de simples protocolos HTTP.
Quando um dispositivo se conecta a um controlador, o controlador fornece uma
interface web simples que os usuarios podem acessar por meio de uma pagina da

web para controlar o dispositivo.

A seguir, usaremos uma pagina da web para controlar remotamente a operagao do

braco robdético.

|.Programa de Controle Web

Abra o arquivo “Web_Controlled Robot Arm.ino” em portugués\Arduino (Aprendiz

Experiente)\2.Programa Arduino\Licdo 7\Web_Controlled _Robot Arm, conecte a

placa controladora ESP32 ao computador com um cabo USB, selecione a placa
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controladora correta, o processador e a porta, e faga o upload do cédigo para a placa
controladora ESP32.

ll.Login na Pagina Web

Apds o upload bem-sucedido, em seguida, use seu computador ou celular para
procurar redes Wi-Fi. Conecte-se ao ponto de acesso Wi-Fi chamado 'Robot Arm'

com a senha 12345678, conforme mostrado na imagem abaixo.

3 Robot_Arm

QD021_ESP32_Robot

shunxin

Apds a conexdo bem-sucedida, digite “192.168.4.1" na barra de enderegos do seu

navegador. A interface da pagina web aparecera conforme mostrado na imagem

abaixo.
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I\ Notsecure | 192.168.4.1

Robot Arm
Claw
Open
Chassis Chassis
left right
Claw
Clase

Shoulder
up
Elbow Elbow
Down up
Shoulder
Down
Slide Control
Claws @ .

Elbow

@
Shoulder: .
@

Chassis :

Custom mode
[moDe 1 ¥]

0, c Repeat Clear
m

Spatial coordinate

x: [Enter valu|v:[Enter Valu]z:[Enter vald| Confirm

The value of x ranges from -19 to 19.
The value of y ranges from 8 to 19.
The value of z ranges from @ to 27.
Note: The value range is the point within the sphere.

Funcionalidade . = ~
No. da Pagina Web Descrigao da Funcao
1 Controle por | Controlar o movimento do brago robdtico através dos
botao botbes na pagina web.
Controle o movimento do brago roboético movendo os
controles deslizantes ou inserindo um angulo na caixa de
> Controle entrada na pagina web.
deslizante Atencdao: Mova o controle deslizante lentamente;

quanto mais rapido vocé mové-lo, mais rapido o brago
robotico se movera.
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3 Salvar acéo

Vocé pode salvar um total de 6 conjuntos de agbes para o
braco robdtico (Modo 1 a 6), com cada conjunto podendo
armazenar até 20 acdes diferentes. O processo especifico
de operacédo é o seguinte:

(DClicando em "Iniciar" o botdo muda para "Finalizar",
depois siga para "Salvar" a acdo. Com base no seu
caminho de agao, clique em "Salvar" passo a passo.
Lembre-se de clicar em "Salvar” tanto para a posicao
inicial quanto para a posicao final.

@Clique em "Finalizar" para concluir o salvamento da agéo;
3)Clique em "Executar" para realizar uma acdo salva na
memoria;

@Clique em "Repetir Inicio" para repetir a agdo gravada;
B)Clique em "Resetar" para redefinir o grupo de agdes.

Posicionamento
espacial

Digite as coordenadas espaciais X, Yy, z, € depois clique em
"Confirmar". O brago robdtico se movera para as
coordenadas espaciais especificadas.

Atencao: Abaixo dos campos de entrada x, y, z, ha
descricoes correspondentes ao intervalo de valores
permitido. Se os valores inseridos estiverem fora do
intervalo especificado, por favor, insira-os hovamente.

lll.Tarefas de Expansao

De acordo com o controle do brago robético pela pagina web, a seguir usaremos trés

métodos de controle para realizar a funcdo de salvamento de acbes para o braco

robotico na pagina web.

Descrigcao da tarefa:

(1)Use os botdes para controlar as garras do brago robodtico e desenhar acgdes

semelhantes a um quadrado no mapa, salvando-as no modo1;

(2)Use o slider para controlar as garras do brago robotico e desenhar uma agao

semelhante a um quadrado no mapa, salvando-a no modoZ2;

(3)O posicionamento espacial € usado para controlar a garra do brago robdtico e

desenhar uma agao semelhante a um quadrado no mapa, salvando-a no modo3.
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Licao 8: Controle do Brago Robético pelo APP

No tutorial anterior, aprendemos a controlar o brago robdtico com um joystick e uma
pagina web. Para controlar o brago robdtico de maneira mais conveniente,
escolhemos usar o APP mdvel como interface de controle, permitindo que o usuario
controle o brago robadtico através do aplicativo. A seguir, veremos como controlar o

funcionamento do brago robético por meio de um APP movel.

l.Download do APP

(1)Se vocé estiver usando um dispositivo i0S, pesquise pela palavra-chave
"ACEBOTT" na App Store e faca o download. Se estiver usando um dispositivo
Android, pesquise pela palavra-chave "ACEBOTT" na Google Play Store e faga o

download. O icone é mostrado abaixo.

ACEBOTT

Travel
Astars

" s

Atencao:

(DEste tutorial é aplicavel a versdo 2.0 ou superior do APP ACEBOTT. Vocé pode
clicar no botao de configuragdes no canto superior esquerdo do APP para visualizar o
numero da versao do software. Certifique-se de que a versao do software que vocé
esta usando atende aos requisitos;

(2)Se precisar atualizar a versédo do software ACEBOTT, vocé pode seguir o método

indicado neste tutorial para baixar a versao mais recente do APP.

(2)Abra o app para acessar a tela de introdugéo.
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© ACEBOTT
Exploring

(3)Acesse a tela de selecao e escolha o brago robético.

Atencgao:Se voceé precisar assistir ao video de operagao do APP, clique no link abaixo.

https://yvoutu. be/0JtV29RbKQs

Robot Arm
O

(4) Acesse a interface de controle do brago robético (ainda n&o é possivel controla-lo

diretamente, pois o0 programa precisa ser carregado primeiro).
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ll.Controle do Braco Robético pelo APP

1.Carregue o programa Arduino para controle do braco robédtico

pelo APP.

Antes de usar o APP para controlar o brago roboético, € necessario carregar o

programa Arduino que permite a comunicagao entre o brago robdtico e o APP.

Abra o arquivo "APP_Controlled Robot_Arm.ino" em portugués\Arduino

(Aprendiz Experiente)\2.Programa Arduino\Licdo 8\APP_Controlled_Robot_Arm,
conecte a placa controladora ESP32 ao computador com um cabo USB, selecione a
placa de controle correta, o processador e a porta, e fagca o upload do cédigo para a

placa controladora ESP32.

2.Conectar a WiFi do Brago Robético

Procure redes WiFi no seu computador ou celular e conecte-se ao ponto de acesso
WiFi chamado 'Robot_ Arm' com a senha 12345678, conforme mostrado na imagem

abaixo.
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Robot_Arm

QDO021_ESP32_Robot

QY2021

shunxin

Atencao: O nome do ponto de acesso e a senha sao pré-definidos no programa,
mas os usuarios podem personaliza-los. Quando tivermos multiplos bragos

robéticos, podemos distinguir cada um utilizando nomes de WiFi diferentes.

const char* ssid = "Robot_Arm";
const char* password = "12345678";

3.Usando os controles do APP

Apos conectar a WiFi, clique no icone de conexao no canto superior direito do APP

para completar a conexao.

Mode 1 Vv
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Apods concluir as operagdes acima, retorne a interface mostrada abaixo novamente, e
entdo o controle do brago robdtico pode ser realizado. As principais agdes de controle
sdo: controle deslizante, controle por caixa de entrada, modo personalizado (iniciar,
finalizar, salvar, executar, resetar), fungdo de posicionamento espacial e fungéo de

recuperacgao de posigao.

Introdugao a fungao do APP do brago robdético:
(1) Controle deslizante: Mova os controles deslizantes correspondentes aos

diferentes servos do brago robdtico para ajustar sua postura e orientagao.

Robot Arm

//
7 i3

Mode 1 Vv

(2)Controle por caixa de entrada: Ao lado de cada controle deslizante, ha uma caixa
de entrada onde vocé pode inserir 0 angulo desejado do servo para controlar a

postura e orientagao do brago robdético.
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Robot Arm

Mode 1 V

(3)Salvar agao: Clique em 'mode1', havera 6 modos para escolher (Modo 1~6), e até
20 grupos de acgdes diferentes podem ser salvos em cada modo. Clique em 'Run’
para executar uma agdo memorizada, clique em 'Loop' para repetir a acgao
memorizada e clique em 'Reset' para apagar a agdo memorizada. O processo de

operacao especifico € o mesmo que o controle pela pagina web.

Robot Arm

Mode 1 VvV
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(4)Posicionamento espacial: Insira as coordenadas espaciais x, y, z, € 0 brago

robotico se movera até o ponto de coordenadas espaciais especificado.

Atencao: Devido a estrutura do bracgo roboético, existem limitagées em seu
alcance de movimento. Ao inserir as coordenadas, se os valores excederem o

alcance de movimento do brago robético, vocé pode inseri-los novamente.

Mode 1 V

(5)Inicializacao de posigao: Clique no icone de atualizagdo no canto superior

esquerdo, e o brago robdtico retornara a sua posicao inicial.

Robot Arm

Mode 1 Vv
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Siga-nos

Escaneie os cddigos QR para nos seguir e obter suporte para solugao de problemas
e as ultimas noticias. Temos uma comunidade muito grande, que € muito util para
solucionar problemas, e também contamos com uma equipe de suporte pronta para
responder a qualquer duvida.

W] )

El"ﬁ'zﬁj

Cédigo QR do Grupo ACEBOTT Cddigo QR do YouTube
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