_—
I s I CT Simpésio de Iniciacao Cientifica 4! CNPq C G ESG ' §59«5%Ek8

e Tecnoldgica CPS / CNPq Ensino Sup

AUTOMACAO VEICULAR COM HARDWARE E SOFTWARE LIVRE

Marcelo Cerezo Bogaz!;
Ligia Rodrigues Prete?

Aluno do Curso Superior de Tecnologia em Analise e Desenvolvimento de Sistemas;
marcelo.bogas@fatec.sp.gov.br!
Professora da Faculdade de Tecnologia Professor José Camargo — Fatec Jales; ligia.prete@fatec.sp.gov.br?

Area do Conhecimento: Ciéncias Exatas e da Terra
Palavras-chave: automacao veicular; hardware; software; Arduino.

INTRODUCAO

Nos ultimos anos, tem-se visto uma crescente utilizagdo de sistemas embarcados em varios produtos
desenvolvidos pela industria. E considerado embarcado, pois é embutido em um equipamento, permitindo
que atue com maior funcionalidade e flexibilidade (ALMEIDA et al., 2016). Observa-se objetos do dia-a-
dia, tais como, televisores, geladeiras, fornos, entre outros, que apresentam algum tipo de sistema
embarcado demandando maior complexidade em suas fungoes.

Virias industrias que tradicionalmente competiam pela qualidade do seu produto fisico, estdo aderindo a
adocdo de sistemas nestes itens. Em alguns setores, como o automotivo, as estimativas apontam que as
futuras inovagdes continuam expandindo na tecnologia de sistemas e ndo mais em partes mecanicas. Sendo
assim, o uso de sistema embarcado na inddstria ndo € apenas uma questao restrita aos setores de pesquisa,
mas parte integrante e essencial das estratégias de diferenciacdo competitiva de produtos pelas empresas.
Os sistemas embarcados impulsionaram a evolugdo da Internet das Coisas, na qual os objetos conseguem
realizar servigos mais elaborados devido a ampla capacidade de processamento, gerando informagdes para
o mundo externo utilizando a rede mundial de computadores (FLA- TSCHART, 2017).

OBJETIVOS

O objetivo do estudo foi propor solugdes de automagdo veicular, especificamente em uma miniatura de
veiculo, usando arquiteturas reconfiguraveis e varios outros elementos como atua- dores, motores,
servomotores, entre outros. O sofiware empregado no trabalho gerenciou as funcdes de cada componente e
o resultado proposto foi acender as luzes das partes dianteira e traseira do prototipo do veiculo, acionar luz
de freio e movimenta-lo para todos os sentidos. As fun¢des programadas sobre os componentes, do mesmo
modo, serdo controladas por dispositivos moveis e por navegadores de internet por meio de conexao sem
fio.

METODOLOGIA

A metodologia caracteriza-se como aplicada e experimental, que visa a obtengdo de conheci- mento e
geracdo de produto (prototipo). Na construcao do prototipo, foram utilizadas tecnologias abertas (hardware
e software), empregando a plataforma de prototipagem Arduino juntamente com um sistema embarcado,
responsavel pelas agdes do veiculo. A Figura 1 ilustra o prototipo do veiculo que foi usado no trabalho para
testar fisicamente o prototipo da simulagao.


mailto:marcelo.bogas@fatec.sp.gov.br1
mailto:ligia.prete@fatec.sp.gov.br2

_—
I s I CT Simpésio de Iniciagao Cientifica C G ESG ’ &5;35%&!&8

g 9 SAO PAULO SAO TODOS
¢ Tecnoldgica CPS / CNPq e i

Figura 1 — Prototipo do veiculo

Fonte: Elaborado pelos autores

RESULTADOS E DISCUSSAO

O trabalho viabilizou o controle do prototipo do veiculo por meio de duas interfaces, sendo uma web (acesso
por meio da conexdo sem fio) e outra por aplicativo (acesso pela conexdo Bluetooth). A Figura 2 apresenta
a interface web com as funcionalidades necessarias para rea-lizar o controle do protétipo (acender farol,
acionar freio, ligar setas, entre outros), por meio da conexao sem fio em qualquer navegador de Internet.

Figura 2 — Interface web.
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A Figura 3 ilustra a interface do aplicativo usando a conexao Bluetooth, na qual obteve-se os principais
resultados de controle do veiculo.

Figura 3 — Interface do aplicativo.
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Fonte: Elaborado pelos Autores

A Figura 4 exibe a montagem final do prototipo, na qual apresenta uma placa protoboard para a
montagem do esquema de luzes do farol, freio ¢ setas.

Figura 4 — Prototipo

Fonte: Elaborado pelos Autores.

Para acionar a movimentacdo do veiculo, foram utilizados motores 3V-6V-DC-1120, em que foi
programado individualmente cada motor, disponibilizando ao usudrio mais possibilidades de
movimentos do que simplesmente andar para frente e para tras, podendo assim, executar os movimentos
de um veiculo real. A Figura 5 ilustra o detalhe interno no protétipo, na qual é possivel visualizar a placa
controladora do motor.

Figura 5 — Motores e placa controladora de motores
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Fonte: Elaborado pelos Autores.

Por fim, os componentes utilizados para realizar as conexdes com as interfaces web e aplicativo sdo
visualizados na Figura 6, sendo, o modulo da esquerda o Bluetooth e 0 médulo da direita o Wi-Fi.

Figura 6 — Dispositivos para conexdo sem fio.

Fonte: Elaborado pelos Autores.

CONCLUSOES

Observou-se neste trabalho um controlador de automagdo veicular possibilitando ao veiculo a
comunicacdo entre o sistema embarcado, aplicacdo e os componentes (atuadores, motores e servo
motores) de forma automatica propiciando ao usuario enviar comandos e executar as agdes necessarias
para a automagao do veiculo.

Com este estudo torna-se possivel o controle das principais fun¢des de um veiculo, possibilitando
seguranca e conforto ao usudrio permitindo, por exemplo desliga-lo remotamente em caso de
emergéncia.

REFERENCIAS BIBLIOGRAFICAS

ALMEIDA, R. M. A.; MORAES, C. H. V.;; SERAPHIM, T. F. P. Programagdo de sistemas
embarcados: desenvolvendo software para microcontroladores em linguagem C. 1. ed. Sao
Paulo: Elsevier, 2016.

FLATSCHART, F. Web das coisas. 1. ed. Sao Paulo: Senac, 2017.

AGRADECIMENTOS

Ao Conselho Nacional de Desenvolvimento Cientifico e Tecnoldgico (CNPq) pela concessdo da bolsa,
processo n° 167177/2018-4, referente ao Programa Institucional de Bolsas de Iniciacdo em
Desenvolvimento Tecnologico e Inovagdo (PIBITI), na qual auxiliou a tornar possivel este estudo.



