





Defini¢cdo

Pequeno computador em um
(nico circuito integrado (CI)

gue pode ser programado
para realizar tarefas
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Defini¢cdo

NUCLEO

MEMORIA PERIFERICOS
(CPU) ORIAS

MICROCONTROLADOR

ENS EIVIEAIS



Aplicacoes

SISTEMAS EMBARCADOS

Sistema embarcado

Unido do computador com o
sistema controlado por ele,
em uma estrutura compacta
com objetivo de realizar
tarefas especificas pré

definidas.
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Aplicacoes

PLACAS DE DESENVOLVIMENTO

Placas de circuito com outros
periféricos atrelados ao
microcontrolador, para permitir uma
maior simplificagéo e a execugdo de
uma maior variedade de funcgdes.

Componentes:

Microcontrolador

Placa

Linhas de entrada e saida
Portas seriais




Ndo possui memoéria e outros
periféricos

Entende apenas 0 e 1 e é limitado a
executar operagdes logicas ou
aritméticas

Capacidade de processamento
mais elevada

Para projetos mais complexos
deve ser ligado aos periféricos por
meio de um circuito eletrénico em
uma placa

Microprocessador e periféricos no
mesmo encapsulamento

Permite a aplicagéo de codigos
mais complexos diretamente

Capacidade de processamento
limitada

Basicamente um
microcomputador em um chip




Arduino

Placa de desenvolvimento,
criada para fins educacionais
na Itdlia em 2005.

Atualmente hd varios modelos
nos mais diversos tipos e
formatos para indmeras
aplicacoées.



Arduino

HARDWARE

Nada mais & que a estrutura fisica da
placa, com todos os componentes

principais e periféricos.

SOFTWARE

Usado para instruir os comandos que a
placa deve realizar, pode ser elaborado

por meio da IDE e linguagem proprias.

<
v
i
™1
u
—



Arduino

Todo o projeto & open source, ou
seja, estd disponivel e aberto para
que sejam feitas alteragcbes e
adequacdes para outros projetos.

E possivel expandir o potencial do
Arduino conectando modulos e
shields (placas de extensdo).




Linha de microcontroladores
com custo e consumo de
energia reduzidos

Seu grande diferencial sGo
modulos Wi-fi e Bluetooth
inclusos na placa
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Pode ser programada
com a IDE do Arduino

Muito usadas para
projetos de loT, como

automacdo residencial




Raspberry Pi

J& é considerada um mini

computador propriamente
dito que ocupa espacgo de

uma dnica placa.

Muito mais robusta com
diversos moédulos e
dispositivos ja inclusos.
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Raspberry Pi







Defini¢cdo

> Fluxo de Elétrons

Dispositivos eletroquimicos, feitos
com a associagdo de pilhas, que . +
funcionam com base em reacdes
de oxirredugdo para gerar d
corrente elétrica

Ciations
=
. . Anions
Energlq Energlcl <
Quimica Elétrica Anodo Citads
Eletrolito
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Carregamento

< Fluxo de Elétrons

Algumas baterias sdo recarregdveis,
Oou seja, quando recebem energia -
elétrica, podem sofrer a reagdo
inversa, ocorrendo O processo de
oxirreducdo

Cations

g
Anions
Energia Energia =
Elétrica Quimica Catodo Anodo
Eletrolito
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Associacgdo

Série Paralelo Mista

Aumento da tensdo total; e Aumento da carga total (Ah); Aumento da tensdo e da
carga;

Carga permanece e Tensdo permanece

constante; constante; Mistura das duas
associacgdes.

Terminal positivo com e Polos positivos se conectam
polo negativo. entre si e negativos também.

r 12V 200Ah
I'l | e A 12V 200Ah V 400Ah
= 12V 400Ah
- + e +
12V 200Ah 12V 200Ah
-— +

12V 200Ah




Pardmetros

LB2200L P2

Quantidade de células | EEOO sod(z.ay

AHEAC: S E8Wn Lithium Polymer Battery

Determinado pela letra S
Quantidade de tensdo
nominal armazenada pela
bateria

1S = 3,7V
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Pardmetros

LB2200LP2

Taxas C ) =g~ OO0 &3

L?\o 6. 28Wn Lithium Polymer Battery

Capacidade de carga e

descarga
Carga, geralmente é1C
Descarga é variavel
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Pardmetros

Intensidade de corrente

SRgS0L P2

Permite calcular a quantidade Eé-oo ) 30c 73N

de corrente que a bateria WBEYUS Lithium Polymer Soapsn

fornece
Calculo é feito com a taxa C

Importante nunca ultrapassar

esse valor




Tipos de baterias

Ni-Cd

Mais barata

Gera efeito memoéria

Entrando em desuso devido a
seus elementos quimicos téxicos e
prejudiciais ao meio ambiente
Substituida pela bateria de hidreto
metdlico de niquel (Ni-MH)

Pb-Acido

Placas de chumbo envoltas em
diéxido de chumbo (Pb0O2), ambos
imersos em uma solugéo aquosa
com dcido sulfarico (H2S04);
Corrente muito elevada

Usada em veiculos, sistemas de
iluminacgdo e alarme
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Tipos de baterias

Li-lon

Associacgdo do litio com grafite e
cobalto para formar o dnodo e
cdtodo, respectivamente.

Alta durabilidade, capacidade de
carga e menos substancias quimicas
N&o ocorréncia do efeito memoria
Custo mais elevado e sensivel ao
calor

Usada em dispositivos portateis

Li-PO

Contém em seus eletrélitos sais de
litio retidos em um polimero sdlido
Versdo melhorada das Li-lon

Maior capacidade de
armazenamento - mais leves e mais
flexiveis, além de boa autonomia e
vida atil

Custos de produg@o mais elevados
Usada em dispositivos portateis,
drones e aeromodelos
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Sensores




Defini¢cdo

Sdo dispositivos com funcdo de detectar e
reagir a estimulos para fins de medicdo ou
monitoramento.

Podem ser classificados como um tipo de
transdutor que transforma sua entrada em
energia elétrica, para que esse sinal possa
ser detectado, convertido e interpretado
por outros dispositivos
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Processamento
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value

Analog Signal

[\

/\

\/

\/ time

O sinal é continuo,
ou seja, pode
possuir infinitos
\Yel[e]¢=1S
intermedidrios

Analégico x Digital

O sinal pode
alternar apenas
entre valores bem
definidos, logo,
né&o ha valores
intermedidrio
entre eles.

\

/
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Tipos de sensores (disténcia)

Possui um emissor e um
receptor de ondas sonoras de
alta frequéncia

Emite um raio laser ou infravermelho
e possui um dispositivo que detecta o
raio refletido
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Tipos de sensores (temperatura)

Feitos de materiais semicondutores
cuja resisténcia interna varia com
mudangas de temperatura

Captura a radiacdo
infravermelha emitida pelos
Corpos e objetos




Tipos de sensores

Feito com um material que
variagdes na luminosidade do
ambiente alteram sua resisténcia

Capta o som e converte as vibragoes
do diafragma (uma pelicula fina e
flexivel) em sinais elétricos
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Tipos de sensores

Tém o objetivo de medir as
aceleragdes e momentos angulares
sofridos por determinado corpo

Usado para detectar a posicdo de
corpos com bastante precisdo, por
meio de variacdes na sua resisténcia




Tipos de sensores

Mede deformacdes mecdnicas
no corpo, deformando junto do
corpo de prova

Mede a for¢ca aplicada em um objeto
Ou 0 seu peso, também chamado de
sensor de pressdo ou peso
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Atuadores



Defini¢cdo

Sdo dispositivos com funcdo de produzir
movimento, transformando diferentes tipos
de energia em energia mecdnica

Podem ser classificados, tanto pelo seu tipo

de movimento, quanto pela energia
utilizada para formagcdo do movimento:
e Pneumdatica
e Hidrdaulica
e Elétrica
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Hidrdulicos

Sdo acionados pelo
movimento de fluidos (6leos),
ao alterar a pressdo sobre o
mesmo.

E utilizado junto a um
pré-atuador que gerenciaom a
direcdo do deslocamento do
fluido - alta preciséo e
aplicacdes para grandes
cargas.
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Pheumaticos

Seu funcionamento é
semelhante aos atuadores
hidraulicos, com a diferenca
que o fluido € o ar
comprimido.

Todaviq, pela baixa rigidez do
ar comprimido, esse atuador
possui menos precisdo mas

com operagdes mais suaves.




Séo acionados pela energia
elétrica, podendo ser
acionados remotamente.

Esses sdo os atuadores mais

vistos na robética pelo seu
controle através de circuitos
elétricos e praticidade.

Elétricos
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Motor CC (com escova)

Sdo os atuadores que
utilizam corrente continua
como fonte de energiq,

podendo variar sua
velocidade de rotacdo ao
alterar a tensdo aplicada.
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Motor Brushless (sem escova)

Motor CC sem Escovas Motor CC com Escovas

Campo
Campo 2 Armadura
Ma gn ético Magnético

Sdo semelhantes aos
motores CC padroes,
contudo ndo possuem
escovq, causando:

e Menos desgaste

e Menos ruido

e Maior custo

e Maior complexidade

Estator

&

Comutador

Escovas de Carbono

(controle eletrénico)




Servo Motor CC

SAdo motores que possuem
um encoder e um
controlador acoplados nele.

Tais pecas acopladas
garantem maior precis@o ao
motor.
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Motor de passo

S&o motores que a partir do
namero fixo de polos
magnéticos determinam o
ndmero de passos para
efetuar uma revolugdo.

Esses passo permitem um
controle com maior preciséo
do motor.
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Graficos de motores

Para escolher um motor é
necessario
pardmetros:

analisar  alguns
e Torque

e Velocidade angular (RPM)

e Corrente elétrica

e Poténcia

efficiency (%)

max efficiency: 42%
at0.58 kgmm, 0.95 W,
1600 rpm, 0.37 A

1(7) = 0.090 + 0.497

=164 3
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Obrigado!

Saiba mais em:

n SEMEAR - EESC/USP

O. @semear.usp

m Grupo SEMEAR - EESC USP
° Equipe Atena EESC-USP

www.semeadr.eesc.usp.br




