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Programacgdo — Mustang Bluetooth

Programacao

Antes de dar inicio a programacao, aqui vai uma breve explicagdo da interface do software.

& programando - Mocelix System Starter

Arquiva  Configuragdes  Editar _ Ajuda

OPYES o BEEx 0

[
Ferramenia de edicao: Ferramentas
basicas, como salvar, copiar,

desfazer, etc.

<

T Painel de blocos: Onde estdo os
blocos que formam o fluxograma.
% L Os blocos principais s&o, terminal,
decis3o, processamento e saida de
—_) dados. Cada bloco tem um funcao
especifica.

Painel de simulagéo: Onde inicia-se
a simulagio do fluxograma feito.

: 4

I’ Devagar 8 napico ]| I

IVIais: Outros recursos do software,
mais avancado.

Cenario interativo: Para selecionar
um cendrio clique nesse icone.

Modelix 3.6 [ &

=5 3= Clique gara conectar

() ligue para Downlosd

Tem dois modos, o modo ': :j
ida
conectado, que trabaha o N =
microcontrolador de forma 3 saita 3
simultinea com o software e o 2 Eata
modo download, que grava a 2 :‘::
programacdo no microcontrolador = )
para ftrabalhar desconectade do e saita g
computador. ’ saida s
i salda 10
1 Saida 11
12 Saida 12
13 Saida 13
Painel de estados: Aqui estdo as f x:? :Z:
portas que podem ser configuradas N
como saidafentrada. Elas podem ‘ 3 w3 0%
ser controladas e observadas em 4 el £0%
tempo real quando simular o e ke
fluxograma.
v
»
@, o]

Para comegar a programacdo é necessario conectar o cabo USB no microcontrolador e
no computador. Feito isso, abra o software, cliqgue em “Conectar-se a uma outra interface”,
escolha Modelix 3.6 e logo em seguida verifique se aparece “COM X (USB Serial Por)”, sendo X

um numero maior ou igual a 3. Clique em Ok.

Licenciado para: Camila
Escolha uma opgfo abaixo:

’ Conecte-se 2o Modelx 3.6

=]

Licensga com validade até: quintafeira, 3 de junho

| E Conectarse a uma outra nterface

\~ 5 Abra um fiuxograma que foi salvo anteriomente:

L

4.16.16902.0

Cancelar

Modelix 3.6 Opgées

Modelix 3.6 Opgdes

Conexdo: COMS (USB-SERIAL CH340)

[] Usar LCD nos pi

Baud Rate {bps): 9600 v
Data Bits: 8 ~
Paridade: None ~
Stop Bits Um ~

Cancelar
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Em seguida, clique no canto superior direito em “Clique para conectar”. Uma barra
verde ird carregar. Logo apds aparecer “Conectado”, o software estd pronto para receber a

programagao.
Modelix 3.6 F 3 Modelix 3.6 ~ Modelix 3.6 ~
|-IE =  Clique para conectar | =¥¥=  Tentando conectar —H— Conectado

& Clique para Download & Clique para Download & Clique para Download

O mddulo bluetooth nao funciona no modo conectado, portanto, tire o médulo bluetooth
do microcontrolador para fazer a conexao. O bluetooth sé sera conectado novamente
quando o download da programagao for realizado

Agora vamos para a programacdo. O objetivo dessa programacado serd o controle do
robo Mustang pelo smartphone, através da comunicacdo bluetooth. Cada comando do celular
executard um movimento no Mustang.

12 Passo: Configurar todas as portas que iremos utilizar nesse projeto. Sao elas:

1- Motor 4/5: Clique na seta ao lado da porta digital “Saida 4” e escolha a opc¢do

“Motor 4/5”:
2 Saida 2 1]~]
2 Saida 2 3 Gaida3 n 2 Saida 2
3 Saida 3 4 ri a [ .| 3 Saida 3
4 Saida 4 5 Saida 4 45 Motor 45
3 Saida 5 6 Entrada 4 5 Saida b
& Saida b 7 Servo 4 ) Caida 7
G Motor 4/5
2- Motor 6/7: Clique na seta ao lado da porta digital “Saida 7” e escolha a opgédo
“Motor 6/7”:
45 Motor 4/5 I|= .
3 Saida 3 1]~ 2 Saida: - 3 Saida 3
4/5 Mator 4/5 I~ 7 Saida 7 = 35 Motor 4/5
6 Saida 6 (L]~ 8 Saida 7 67 Motor 6/7
7 Saida 7 [~ | g Entrada 7 8 Saida 8
8 Saida 8 n 10 Servo 7 g Saida 9

11 Motor &/7




(ROBOTICS )

3- SerialRX: Cliqgue na seta ao lado da porta digital “Saida 0” e escolha a opcdo

“SerialRX
- Modelix 3.6 F .
Modelix 3.6 = ; 7
Conectads Modelix 3.6 ~
—E— Conectad -
anectaco &I Clique para Download Conectado
& Cligue para Download 0 Saida n Tl r'!:!'—| Cligue para Download
0 saida0 Il 1 L) |~ serialre o |
1 Saida 1 | I|~ 2 Entrada 0 2 Saida 2
2 Saida 2 HE 3 servo 0 3 saida 3
4fs SerialRx |

MIII

4- Bip: Clique no icone que parece um
para “Bip”, dé enter e estara pronto:

ao lado da porta digital “Saida 9” e renomeie

67 Motor &7 1]~ 67 Motor 6/7 HE
3 Saida 8 [1]~] 8 Saida 8 (1]~
g Saida 9 (1]~ g | Bip| (1]~
10 Saida 10 10 Saida 10 [1]=]
11 Saida 11 1]~ 11 Saida 11 HE

MIM

5- Seta: Clique no icone que parece um ao lado da porta digital “Saida 12” e
renomeie para “Seta”, dé enter e estara pronto:

10 Saida 10 1]~ 10 Saida 10 (1]~
11 Saida 11 1]~ 11 Saida 11 HE

12 Saida 12 I~ 12 Setal (1]~
13 Saida 13 I|~| 13 Saida 13 1]~

0 valo 0,0% [I]~ 0 valo 00% [I]|~]

22 Passo: Todo fluxograma deve comegar com o bloco Iniciar obrigatoriamente. Pegue

o bloco Iniciar/Parar e arraste para a area de trabalho. Ao abrir a janela de configuracdo escolha
“ P 2
Iniciar”.

-

Iniciar

Parar
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32 Passo: Para trabalharmos com o bluetooth devemos enviar um comando/caractere
na linguagem dos computadores, essa linguagem é representada pela Tabela ASCII. Ou seja, para
funcionar a programacao, devemos escolher uma letra, que sera enviada pelo aplicativo do
celular, porém no fluxograma colocamos o nimero decimal que essa letra corresponde. Para
esse projeto iremos utilizar as seguintes letras: A, B, D, E, F, P, R, S e T. SO lembrando que as
letras maiusculas e mindsculas tém numeros diferentes. Segue abaixo a tabela ASCII:

Tabela ASCII (cédigos de caracteres 0 - 127)
000 016 » 032 048 0 064 @ 080 P 096 > 1i2p
001 ©@ 017 < 033 ! 0421 O065A 081 Q 097a 113 g
002 @ 018 % 034 " 050 2 066 B 082 R 098b 114 r
003 ®  o1o H 035 # 051.3 067 C 083 S 099 c 115 s
004 ¢ 020 ¢ 036 $ 052 4 068D 084 T 100d 116 t
005 @ 021 § 037 % 0535 069 E 085U 10le 1i7 u
0oc & 022 N 038 & 054 6 070 F 086V 102 f 118 v
007 023 3 039 ! 0557 071 G 087 W 103 g 119 w
008 024 4 040 ( 056 8 072 H 088 X 10¢4h 120 x
00g 025 4 041 ) 0579 073 I 089Y 105i 121y
010 026 — 042 * 058 : 074 J 090 Z2 106 j 122 z
011 & 027 « 043 + 059 ;7 075 K 091 [ 107 k 123 {
012 ¥ 028 L 044 , 060 < 076 L 092 \ 1081 124 |
013 029 & 045 - ggl = 077 M 093] 109 m 125}
014 2 030 A 046 . 062 > 078 N 094 ~ 110 n 126 ~
015 % 031V 047 / 063 2 0790 095 1110 127 A

Agora que ja entendemos um pouco do mdédulo bluetooth, vamos programar. A primeira
coisa a se fazer é verificar se o primeiro comando/caractere foi enviado. Caso essa condigdo seja
verdadeira iremos acionar os dois motores para frente. Para fazermos isso, pegue um bloco de
Decisao e selecione “SerialRx = nimero 70” (esse nimero corresponde a letra F). Em seguida
pegue um bloco Saida e escolha Motor 4/5 frente e motor 6/7 frente.

Iniciar

serialRx = 702
<>/se SerialRx = 707 oK Cancelr |Mandar Motor 4/5 frente, Motor 6/7 frente oK
z": '1) E BT ] Saida 10 desl ligar .
al
Val 2 = | valD ~ll7)8]9]c Saida 11 desl ligar
val3 Vel 1 Set desl l
vald < | valz 4] 5] 8. ‘a e: !Qar
Va5 > Val 3 12|30 Saida 13 desl. ligar
val4 Motor 4/5 desl. || frente | | rever. [wpoténcia> -]
Val 5 =
Margem : hd Motor 6/7 desl. | | frente | | rever. [<poténcas - .
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42 Passo: A proxima etapa é verificar se o segundo comando/caractere foi enviado. Caso
essa condicdo seja verdadeira iremos acionar os motores para tras. Para fazermos isso, pegue
um bloco de Decisao e selecione “SerialRx = nimero 82” (esse numero corresponde a letra R).

Em seguida pegue um bloco Saida e escolha Motor 4/5 rever e motor 6/7 rever.

Iniciar

o

Iniciar

Se
SerialRx = 822

Mandar Mator Mandar Motor
4/5 frente, 4/5 frente,
Mator 6/7 fre_ Motor 6/7 fre__

<> Se SerialRx = 827 OK Cancelar Mandar Motor 6/7 rever. OK

x: ? EI Numero EX Saida 10 desl ligar ~

Va2 = || Va0 ~l78]9|c Saida 11 desl. ligar

Va3 val1 Seta desl ligar

Val 4 “ | va2 S ERERE Saida 13 desl IZar

Val 5 R CE] 12|30 L

Val 4 Motor 4/5 desl. frente rever. <poténcia
Margem Val 5 w Motor 6/7 desl. frente rever. | [<poténciaz ~ v
52 Passo: A préxima etapa é verificar se o terceiro comando/caractere foi enviado. Caso
essa condigdo seja verdadeira iremos virar o robd para a esquerda. Para fazermos isso, pegue
um bloco de Decisao e selecione “SerialRx = nimero 69” (esse numero corresponde a letra E).
Em seguida pegue um bloco Saida e escolha Motor 4/5 frente e motor 6/7 rever.
" ’SE “
SerialRx = 827 Serialfx = 692, SerialRx = 827 Serialfx = 697
Mandar Mot Mandar Mot
R Mancar oo <P fente, e
Mator 6/7 fre_ ) Mator 6/7 fre.. -

O Se SerialRx = 697 OK Mandar Motor 4/5 frente, Motor 6/7 rever. OK
xa: ? EI Numero &9 Saida 10 desl. ligar i
V:I 2 I= Val 0 ~all7llallallc Saida 11 desl. ligar
Val 3 Val1 25 ls Seta desl ligar
Val4 : x:: i e ;} Saida 13 des| ligar
s ’ Val 4 Mator 4/5 desl. |ﬁw|ne ‘ rever. ‘q:oténcia: v‘

Margem Val 5 ] Mator &/7 desl. frente | rever, H<pnténcia> v‘ =

62 Passo: A proxima etapa é verificar se o quarto comando/caractere foi enviado. Caso
essa condicdo seja verdadeira iremos virar o rob0 para a direita. Para fazermos isso, pegue um
bloco de Decisao e selecione “SerialRx = niimero 68” (esse nimero corresponde a letra D). Em
seguida pegue um bloco Saida e escolha Motor 4/5 rever e motor 6/7 frente.
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Tniciar Iniciar

Se Se Se Se Se
SerialRx = 827 SerialRx = 697 SerialRx = 827 SerialRx = 697 SerialRx = 687

Mandar Motar Mandar Motor Mandar Motor Mandar Motor
4/5 frente Mandar Hotor 4/5 frente, 4/5 frente, Mandar Motor 4/5 frente,
’ 6/7 rever. ’ § 6/7 rever, Motor 6/7
Motar 6/7 fre... Motor 6/7 rev... Motor 6/7 fre otor 6/7 rev..

Q Se SerialRx = 687 0K Cancelar Mandar Motor 4/5 rever., Motor 6/7 frente OK

xa: ? EI LD e ] Saids 10 desl ligar 2
al
Val 2 = | valD ~llzllalla|c Saida 11 desl. ligar
Val 1
Val3 = Va2 a|s5][s]. Seta desl ligar
Val 4 Saida 13 desl. ligar
Val 5 > Val 3 1(2|3|0 -
Val 4 Motor 4/5 desl frente Tever. | [<poténcia> ~
Margem Val 5 v Mator 6/7 desl. ‘ frente ‘ rever. |<Dcﬂénc\a> ~ ‘ w

72 Passo: A proxima etapa é verificar se o quinto comando/caractere foi enviado. Caso
essa condicdo seja verdadeira iremos desligar os motores. Para fazermos isso, pegue um bloco
de Decisao e selecione “SerialRx = niimero 80" (esse nimero corresponde a letra P). Em seguida
pegue um bloco Saida e escolha Motor 4/5 desligar e motor 6/7 desligar.

Se e Se Se Se Se Se
SerialRx = 827 SerialRx = 637 SerialRx = 687 SerialRx = 827 SerialRx = 697 SerialRx = 687 SenalRx = 802

Mandar Motor Mandar Motor Mandar Motor Mandar Motor
Mandar Motor 4/5 frente 4/5 rever Mandar Mator 4/5 frente, 4/5 rever.,
6/7 rever. . - 6/7 rever. Motor 6/7 Motor 67 f
Mator 6/7 rev... Motor 6/7 fre... otor rev.. otor e

O Se SerialRx = 80?7 oK. Cancelar Mandar Motor 4/5 desl , Motor 6/7 desl. OK

Va0 = e ) Saida 10 desl || ligar .
3:: ; 1= || valD a7 18 [allc Saida 11 desl ligar
Val 1 Set des! I
Val 3 2| 21516 a e igar
Val4 Vval2 Saida 13 des| ligar
Val 3 1{2(3]0 =
s g Va Mator 4/5 frerte rever. poténcia>
ol 4
Margem Va5 v Motor 6/7 desl. | | frente || rever. | <poténcia: v

82 Passo: A proxima etapa é verificar se o sexto comando/caractere foi enviado. Caso
essa condicdo seja verdadeira iremos acionar o bip. Para fazermos isso, pegue um bloco de
Decisao e selecione “SerialRx = nlimero 66” (esse nimero corresponde a letra B). Em seguida
pegue um bloco Saida e escolha Bip ligar.

Se Se Se Se Se Se Se
SerialRx = 697 SerialRx = 687 SerialRx = 807 SerialRx = 69?7 SerialRx = 687 SerialRx = 807 SerialRx = 667

Mandar Motor Mandar Motor Mandar Motar

Mandar Motor Mandar Motor Mandar Motor
4/5 frente, 4/5 rever., 4/5 desl., Mator, 4/5 frente, 4/5 rever., 4/5 desl., Motar,
Motor 6/7 rev.. Motor 6/7 fre.. 6/7 desl. Matar 6/7 rev... Mator 6/7 fre... 6/7 desl.

<>[se senalrx = 662 oK e Mandar Bip ligar ok

Val EI [Crmem 66 Saida 2 desl ligar ~
Val 1 ‘ Saida 3 desl ligar

Val 2 = || Valo All7181]9]|cC -

Va3 v e Saida 8 desl ligar

Val & Val2 : Bp des!

Rx > z:: i 12 |[3 |0 Saida 10 desl || ligar

E .

Margem Val 5 v Saida 11 desl. ligar v
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92 Passo: A proxima etapa é verificar se o sétimo comando/caractere foi enviado. Caso
essa condicdo seja verdadeira iremos desligar o bip. Para fazermos isso, pegue um bloco de
Decisao e selecione “SerialRx = nUmero 65” (esse niumero corresponde a letra A). Em seguida
pegue um bloco Saida e escolha Bip desligar.

Se Se Se Se Se Se Se
Serialfx = 682 SerjalRx = 802 SerialRx = 662 SerialRx = 682 SerialRx = 802 SerialRx = 662 SerialRx = 657

Mandar Motor Mandar Motor Mandar Motar Mandar Motor
Mandar Mandar
4/5 rever,, 4/5 desl., Motor, 3ip | 4/5 rever,, 4/5 desl., Motor, Bip ligar
Motor 6/7 fre.. 5/7 desl. P ligar Motor 6/7 fre... 5/7 desl.

O Se SerialRx = 65?7 oK Cancelar Mandar Bip desl. OK
Val O El Numera 65 Saida 2 desl. || ligar -
Vall Saida3 desl ligar
val 2 = || vall ~ll7|l8]9c
Va3 Val1 Saida 8 desl. ligar

< 4(5|6f|.
Val 4 val 2 Bip ligar
Val 5 > || vad 1230 Saida 10 ded. || ligar
Vald -
Margem Val5 . Saida 11 des! ligar .

102 Passo: Nessa etapa vamos ligar os blocos que estdo em aberto. No Painel dos blocos
pegue a setinha preta chamada Linha. Para fazer as ligagdes entre os bloquinhos é sé clicar no
bloco em que estd aberto e ligd-lo no bloco seguinte. Nos blocos de Decisao temos duas opg¢des:
sim e ndo. O Sim deve ligar no bloco Saida e o Nao deve ligar no préximo bloco de decisao.
Repita esse processo para todos os blocos de Decisao.

Iniciar

Se
SerialRx = 70?2 Serialfx = 827 SIM
[ sim | ——
MAQ
Mandar Motar
4/5 frente, ngn?d:\rgftm Mandar Motor
Motor 6/7 fre.. ) 4/5 frente,

Motor /7 fre...

Iniciar

Iniciar

Iniciar

Mandar Maotor
4/5 frente,
Motor 6/7 fre.

Mandar Motar
6/7 rever.

Mandar Motor Mandar Motor
4/5 frente, 6/7 rever
Motor 6/7 fre._. .
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O fluxograma ficara assim:

Iniciar

Mandar Mator Mandar Motor Mandar Mator Mandar Motor
Mandar Mandar

Mandar Motor
4/5 frente, 4/5 rever., 4/5 desl., Moto Bip ligar Bip desl.

45 frente, §/7 rever
i Motor 6/7 rev... Mator 67 fre... 6/7 desl.

Mator 67 fre...

112 Passo: Como ainda tem bloquinhos em aberto vamos continuar com a setinha preta
chamada Linha. O Nao do ultimo bloco de Decisao deve voltar para o primeiro bloco de Decisao,
assim como todos os blocos Saida devem voltar para o primeiro bloco de Decisdo.

Iniciar

Mandar Motor Mandar Maotor Mandar Motor Mandar Mator
Mandar Motor Mandar Mandar
4/5 frente, 6/7 rever. 4f5 frente, 4f5 rever., 4/5 desl., Moto Bip ligar Bip des|
Motor 6/7 fre... . Motor 67 rev..., Motor 6/7 fre... 6/7 desl. plig P .

{ Iniciar

S
SerialRx = 702

Mandar Motar Mandar Motor Mandar Motar Mandar Motor
Mandar Motor Mandar Mandar
45 frente, 67 rever. 4f5 frente, 45 rever., 4/5 desl., Moto Bip ligar Bip desl
Mator 6/7 fre... ) Motor 6/7 rev... Motor 6/7 fre... 6/7 desl. plig P 3

{ Iniciar

Mandar Motor Mandar Motor Mandar Motar Mandar Motar
Mandar Motar Mandar Mandar
4/5 frente, &7 rever 4/5 frente, 4/5 rever,, 4/5 desl., Moto Bip ligar Bio des|
Motor 6/7 fre... : Motor 6/7 rev... Motor 67 fre... 6/7 desl. plig F .

Iniciar

Mandar Motor Mandar Motor Mandar Motor Mandar Motor
Mandar Motor Mandar Mandar
4/5 frente, &/7 rever, 45 frente, 4f5 rever,, 45 desl,, Moto Bio ligar Bio des|
Motoar &/7 fre.. : Motor 6/7 rev.. Motor 6/7 fre... 6/7 desl. phig P i
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Repita o processo para todos os blocos Saida, ligando-os SEMPRE no 12 bloco de
Decisdo.

Iniciar

Mandar Motor Mandar Motor Mandar Motor Mandar Maotor

Mandar Motor Mandar Mandar
4/ frente, 67 rever. 4/5 frente, 4/5 rever., 4/5 desl., Moto Bip ligar Bip des|
Motor 6/7 fre... . Motor 67 rev..., Motor 6/7 fre... 67 desl. plg P .

I I

122 Passo: Agora vamos fazer um outro fluxograma em paralelo, para controlar a seta.
Coloca-se um novo bloco Iniciar. Apds o novo Iniciar temos que verificar se o
comando/caractere foi enviado. Caso essa condicdo seja verdadeira iremos fazer o led da seta
piscar. Para fazermos isso, pegue um bloco de Decisao e selecione “SerialRx = nimero 83” (esse
numero corresponde a letra S). Em seguida pegue um bloco Saida e escolha Seta ligar. Coloque
um bloco Aguardar com 0,5 segundos, em seguida coloque outro bloco Saida e escolha Seta
desligar. Novamente coloque outro bloco Aguardar com 0,5 segundos.

Iniciar

<> |50 SorialRx = 837 oK Canceler [55155] | Mandar Seta ligar o
xa: 3 E [tz N Saida 10 desl = @
"
Val 2 = | valD ~ll7]89|c Saida 11 desl ligar
val1
::: <|vas alslsll. saa des
Val§ S Val2 1230 Saida 13 desl. ligar
val4 Motor 4/5 dedl. | | frente | | rever, | |<poténcia
Margem Vals © Motor 6/7 desl || fremte | | rever | <poléncia: v
Se
erialfx = 837,
Mandar
Seta ligar
Mandar
Sats desl,
Aguardar 0,5 oK e
SerialRx 7 [e e ]lc
al[s]s].
123 ] e
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132 Passo: A proxima etapa é verificar se o segundo comando/caractere foi enviado.
Caso essa condicao seja verdadeira iremos fazer o led da seta desligar. Para fazermos isso, pegue
um bloco de Decisao e selecione “SerialRx = nimero 84” (esse numero corresponde a letra T).
Em seguida pegue um bloco Saida e escolha Seta desligar.

Se
erialfsc = 637

EN )
‘Q erialfx = 637 erislfx = 547

Mandar
Seta ligar

Aguardsr 05

Mandar

Mandar
Seta ligar

Mandar
Seta desl.

Aguardar 0.5

Seta desl.

Aguardsr 05

<>/Se SerialRx = 842 ok Cancelar Mandar Seta desl. ok
ﬁ 3 E [ Wmem [ Saida 10 desl ligar -
a
Va2 = |[vao 7 s alc Saida 11 desl | ligar
val3 2| Vet e Seta ligar
Val 4 Val 2 : .
i SIlE Tz Saida 13 desl. | ligar ‘
Va4 Motor 4/5 desl. || frente | | rever, | <poténcia:
Margem Val 5 v Mator 6/7 desl frente | | rever. | <poténcia =

142 Passo: Para finalizar vamos ligar os blocos que estdo em aberto desse outro
fluxograma. No Painel dos blocos pegue a setinha preta chamada Linha. Lembrando que: para
fazer as ligagdes entre os bloquinhos é so clicar no bloco em que esta aberto e ligd-lo no bloco
seguinte. Nos blocos de Decisdao temos duas opc¢ées: sim e ndo. O Sim deve ligar no bloco Saida
e o Nao deve ligar no préximo bloco de decisdo. Repita esse processo para todos os blocos de

Decisao.
Se Se
? SerialRx = 847 SerialRx = 847
SiM

Mandar Mandar Mandar Mandar Mandar Mandar Mandar
Seta ligar Seta desl. Seta ligar Seta desl. Seta ligar Seta desl. Seta ligar Seta desl.
Aguardar 0,5 Aguardar 0,5 Aguardar 0,5 Aguardar 0,5

Mandar
Seta desl.

Mandar
Seta desl,

Mandar
Seta desl.

Mandar
Seta desl.

MAguardar 0,5 Aguardar 0,5

Aguardar 0,5 Aguardar 0,5




Programagao — Mustang Bluetooth

Iniciar

MODELIX

(ROBOTICS )

152 Passo: Continuando com as ligacdes entre os blocos. O segundo bloco de Decisao

deve voltar para o primeiro bloco de Decisao.

| Iniciar

Mandar
Seta ligar

l

Aguardar 0,5

Mandar
Seta desl.

Aguardar 0,5

Mandar
Seta desl.

{ Iniciar

Mandar
Seta ligar

Mandar
Seta desl.

|

Aguardar 0,5

Mandar
Seta desl.

Aguardar 0,5

162 Passo: Para finalizar, tanto o bloco Saida, como o bloco Aguardar, que estdo em
aberto, devem voltar para o primeiro bloco de Decisdo.

SerialRx = 832, l

Mandar
Seta ligar

Mandar
Seta desl.

Aguardar 0,5

Mandar

Seta desl.

Aguardar 0,5

Iniciar

Mandar
Seta ligar

Mandar
Seta desl.

Aguardar 0,5

Mandar
Seta desl.

Aguardar 0,5

Iniciar

H Iniciar

Se

SerialRx = 832 . i

Se
SerialRx = 847~

5

Mandar
Seta ligar

Mandar
Seta desl.

Aguardar 0,5

Mandar
Seta desl.

Aguardar 0,5

Mandar Mandar
Seta ligar Seta desl.

|

Aguardar 0,5

Mandar
Seta desl.

Aguardar 0,5

L 1
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Fluxograma final

{ Iniciar

Mandar Motor Mandar Motor Mandar Motor Mandar Motor
475 frent Mandar Motor 45 frent 45 'af5 desl., Mot Mandar Mandar
rente, /7 rever. rente, rever., esl., Moto Bip ligar Bip desl.

Maotar 6/7 fre... Motor 6/7 rev... Motor 6/7 fre... 6/7 desl.
I I I

{ Iniciar

Mandar Mandar
Seta ligar Seta desl.

r

Aguardar 0,5

Mandar
Seta desl.

Aguardar 0,5

L 0

Ndo é possivel fazer a simulagdo com o médulo bluetooth. Para finalizar é s6 fazer
download da programacao para a placa, feito o download é sé desconectar o cabo USB, colocar
pilhas no microcontrolador e na caixa de pilha externa e ver o projeto funcionar.

E nessa etapa que o médulo bluetooth deve ser conectado no microcontrolador,
apos o download completo.

Modelix 3.6 ~ Modelix 3.6 F .3 Modelix 3.6 F .3
= Conectado =iz 3= (Cligue para conectar =iz 3= (Clique para conectar

['U'-] Cligue para Download [{‘«'-] Download em execucdo... [{‘«'-] Download Concluido



