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RESUMO

A falta de tempo, a preocupacdo com a seguranga e com 0S recursos naturais e a busca por
mais conforto e seguranca sao fatores dadg importancia para o aparecimento e o
crescimento da automacéao residencial no mundo. Porém esta tecnologia encontra diversas
dificuldade como o custo elevado e a complexidade da instalacdo e da utilizacdo para
expandir ainda mais. Dessa forma, estealfabbuscou projetar e simular automatizagdes
simples, porém aplicaveis a maioria das residéncias, utilizando materiais com menor custo

e uma linguagem de programacao de facil compreensédo. Esses sistemas que trabalham para
fazer acontecer a automacéo sampostos por urhardwarede controle que € responsavel

pelo monitorar os sensores e acionar os dispositivos, goftmarede gerenciamento do
sistema, que tem como papel algumas funcionalidades basicas de cadastramento de

dispositivos também como monitananto e é responsavel por executar algonsandos.

PALAVRAS -CHAVE: Automacédo, dom@tica, baixo custo.



ABSTRACT

The lack of time, concern for safety and natural resources and the search for more comfort
and security are factors of great importance for the emesgand growth of residential
automation in the world. However, this technology finds barriers such as high cost and
complexity of installation and utilization to expand more. This way, this work sought to
design and simulate simple automations, but applgtmesidences, using materials with

less cost and an easyunderstand programming language. Such solutions are typically
composed of a control hardware, responsible for sensor monitoring and device drive, and
system management software, which featuresicbdevice registration features, event

monitoring, and command execution functionality.

KEYWORDS : Automation, Domotic, Low Cost.
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1 INTRODUCAO

Domdética é uma area da engenharia voltada para a automacédo de residéncias,
escritérios ecomércios em geral. O termo domdética € formado pela palavra latina "domus”
gue significa casa e também da palavra "robdtica". Pode ser definida como um conjunto de
servicos integrados em um sistema para satisfazer necessidades basicas dos ocupantes do
ambiente (BOLZANI, 2004).

O atual mercado imobiliario brasileiro passa por um momento de dificuldade, e seus
clientes continuam cada vez mais exigentes, quando o assunto é conforto, seguranca e
comodidade. Também dando importancia ao fato de que o ser hustéagora escassez de
tempo e preocupado com a seguranga e 0S recursos naturais, pensando também na
importancia para melhorar a acessibilidade, ajudando na interacdo e realizacao de tarefas de

pessoas com alguma deficiéncia fisica.

Sendo assim abige portagpara a automacao residencial, possibilitando que seus
clientes controlem seus dispositivos e equipamentos de forma remota conforme suas

necessidades.

Com isso a automacao residencial ganha espaco no mercado trazendo mudanca nos
projetos e construcdes, palazer com que seus clientes fiquem mais satisfeitos. Porém a
automacao residencial ainda € pouco implementada por ser muito complexa e de custo
elevado, portanto esta restrita a um namero muito pequeno de usuarios devido ao seu alto

custo.

Com tudo issoem vista, esse trabalho visa elaborar um projeto de automacéao
residencial que integre o microcontrolador Arduino e o sistema operagiotiaid para o

controle do protétipo através ttuetoothcom um custo mais acessivel.

Os custos para dispor de um et de automacao residencial podem ir de R$ 1
mil, para sistemas de iluminagdo de uma sala, até R$ 250 mil, para uma residéncia com
todos os sistemas automatizados, como luz, portas, janelas, cortinas, portdes, seguranca,
piscina. (ANDRAUES2015).

A tendécia é que com o aparecimento de novas tecnologias, uma grande
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guantidade de palavras e termos técnicos também surja em decorréncia dessa tecnologia.
Tratandese de casa inteligente ndo é diferente. Diversas palavras vém aparecendo com
bastante frequéraiguando se fala em automacéo residencial choroe automatiaoncasa
inteligente e domotica (BOLZANI, 2004).

O uso racional de energia foi um dos agentes determinantes para o desenvolvimento
e estudo dos sistemas de automacdo, o consumo de energiadmbsavalltimos anos,
chegando a ter um custo maior que 0s gastos pessoais, levaram 0s construtores e
desenvolvedores a desenvolverem sistemas de gerenciamento racional de energia. O
sistema de gerenciamento permite que os dados gerados pelos sensoresnsegAdos,
ativando softwares de otimizacdo e regulagem, reduzindo o consumo de energia.
Atualmente, esses sistemas ja estdo presentes em alguns apartamentos. (B2OOZANI,

1.1  Objetivo geral

O objetivo principal é buscar uma solucéo para este prolijemé o alto custo da
implementacdo da automacéo residencial, sendo assim visa desenvolver um prototipo, de
baixo custo, para automatizar uma residéncia, com facil instalacdo, manutencdo e
programacao.

1.1.1 Objetivos especificos
1 Realizar um estudo sobre a@uticdaesidencial;
1 Desenvolver a programacao panmaigrocontrolador;

1 Configurar um aplicativo paif@martphongpara controlar rotétipo;

1 Integrar oslispositivos
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1.2 Justificativa

Por ser uma é&rea relativamente nova em nosso pais, ndo existe ainolajuntoc
de protocolos, equipamentos e dispositivos padronizados, muitos desses dispositivos e
equipamentos sdo os mesmo utilizados na automacéao industrial e predial. Sendo assim essa
area da tecnologia tem custos altos, em fung¢éo disso o publico alvontEsselo fica
restrito a pessoas com maior poder aquisitivo. No entanto pessoas com deficiéncia
independente de sua condicdo financeira necessitam dessa tecnologia para melhorar o seu
dia-a-dia por isso esta realidade pode ser modificada com solu¢cdesapaecmpnem tais
beneficios juntamente com um baixo custo.

Quanto ao conforto e seguranca que a domotica pode prover, para muitos é apenas
um sonho de consumo inatingivel, mas para outras pessoas pode ser uma melhora na
gualidade de vida e ajuda para aliregdo de tarefas que antes dependiam de outras
pessoas. Devido ao fato de ndo existir um padréao, os desenvolvedores devem escolher qual

tecnologia se aplica melhor para cada tipo de projeto.

1.3 Metodologia

O método utilizado para o desenvolvimento dogimjfoi baseado em um estudo
bibliografico com objetivo de desenvolver uma automacao residencial de tasxo,
utilizando o microcontrolador Arduino. Dessa forma o projeto permite que o usuario tenha
o controle de sua residéncia através dessmarthphoe

O projeto atenderd uma casa com automatizacdo dos pontos de iluminacéo interna e
externa e abertura do portdo principal.

O trabalho foi desenvolvido da seguinte forma:

1% Levantamento bibliografico sobre a domotica, onde foi procurado livros de
eletréica e de automacao entre outros.

2% Estudo tedrico analisando as diversas aplicacdes da automacéao residencial, onde
foi observado seus pontos negativos e positivos.

3%Um prototipo de automacédo residencial, onde g®leontrolar aasidencia

atraves do celular utilizando o Arduino.
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2 REVISAO TEORICA

2.1 Automacao

Primeiramente, a automacado pode ser dita como a substituicdo dos trabalhos
humanos por maquinas, ou seja, maquinas que com minima ou nenhuma intervengédo do
homem trabalhem déorma automatica. O conceito de automacao varia com o tipo de
ambiente, sendo assim existem diversos tipos de automacédo, que sédo elas: a automacéo
residencial, automacao industrial, automacao predial, automacdo comercial, entre outras
(PINHEIRO, 2004).

2.2  Historia da automacdaoresidencial

O grande marco da automacao residencial, foi em 1970 nos Estados Unidos quando
surgiu os primeiros madulos inteligentes, foi quando surgiu no mercado os méellos X
Os comandos eram enviados pela prépria rede elétricasiincia, no conceito de PLC
(Power Line Carrier). Tratavse de solucbes bem simples, geralmente ndo eram integradas
e resolviam situagdes pontuais, como ligar remotamente algum equipamento ou luzes.

Na década de 1980, quando os computadores pesdoessayam popularizados,
viu-se neles a alternativa para uma central de controle e automacéao, porem existiu algumas
desvantagens, 0s computadores precisavam ficar ligados o tempo inteiro e quando
acontecia algum problema tudo ficava comprometido, mas aasdamn era possivel
aproveitar o seu sistema de microcontroladores e microprocessadores para desenvolver
dispositivos dedicados. Assim era possivel utilizar a tecnologia dos computadores, mas néo
necessariamente eles sm

Com o passar dos anos outraseddas tecnologias comegaram a surgir € pouco a
pouco foram sendo implementadas na automacgé&o residencial, como por exemplo os
controles remotos, que eram programaveis a utilizavam tecnologia de radio frequéncia e

infravermelho. A pouco tempo passamos pelaiucdo da internet banda larga, que
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permite ao usuario controlar tudo aquilo que quiser em sua casa, mesmo estando distante
dela, pelo fato de que aparelhos moveis também passam a interagir com a rede, com iSS0o 0

usuario tem acesso a sua casa mesmaodsina rua, no carro ou qualquer outro lugar.

2.3 Domética

Conhecida também como casa inteligente entre outros nomes, a automacao
residencial € integracdo de tecnologias, servicos e equipamentos, que tem como objetivo
tornar a residéncia automatizada eeolmhais conforto, praticidade, seguranca e eficiéncia
energética.

Figura 1 - Domoética e seus beneficios.

SEGURANCA

DOMOTICA

Fonte: Ciec (2011).

Automacao residencial € uma colecado de equipamentos, sistemas e subsistemas, que
mantém habilidade para interagir entre siynpBndo o estabelecimento de funcdes
independentes. (MURATORI, 2004)

E a atuacio de dispositivos nas funcdes de elétrica, hidraulica e ar condicionado,
permitindo o uso da forma customizada de aparelhos elétricos e garantindo economia de
energia elétrice agua. (BOLZANI, 2004)

A grande guinada da domdtica foi apdés o0 surgimento e aprimoramento de

dispositivos como os microprocessadores, relés e sensores, pois todas as areas em que a
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automacao estava presente sofreram significativas mudancas quantoidadqudbs

equipamentos, principalmente a area da automacdo residencial, uma vez que 0S Novos

equipamentos nao exigiam grandes espacos reservados, passaram a ser capazes de interagir

com outros equipamentos e, talvez o mais importante, ndo precisavam @kenTan

constante de técnicos (BOLZANI, 2004).

A automacao residencial propde uma alteracdo naéstratura da residéncia para

centralizar os diversos tipos de servicos e de dispositivos que executam tarefas em um

Unico equipamento, o integrador. A Figl2 mostra como deve ser a estrutura fisica para

gue o0s servicos e equipamentos trabalhem em conjunto (BOL2A04).

Figura 2 - Infraestrutura de uma residéncia automatizada.

e

" Climatizagdo )

-

Seguranga

Integrador  J _

P S

- /’_’—\\

Telefonia

)

J

K
)

Informatica

)

>

(>\\\ Protooolos______//\\
R . Rede Fisica ==

Fonte: (BOLZANI, 2004).

A seguir visualizaremos dois quadros, na qeafs feitas comparacdes entre os

dois, onde podse observar e perceber as vantagens com relacdo as mudancas na

infraestrutura
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Tabela 1- Situacao da infraestrutura de residéncias nao automatizadas.

INFRAESTRUTURA ATUAL

CONSEQUENCIAS

InstalagGes indepelentes

Multiplicidades de cabos.

Redes ndo compativeis

Manutengdo cara e complexa

dependéncia dernecedor.

Falta de uniformidade

Impossibilidade de automatizacag

global.

Equipamentos limitados

Dificuldade para integrar diversog
dispositivos, servigpe interligaredes.

Fonte: (BOLZANI, 2004).
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Tabela 2 Situacéo da infraestrutura de residéncias automatizadas.

INFRAESTRUTURA PROPOSTA CONSEQUENCIAS
Automacéo de residéncias Maior conforto e automatizacéo de servig
Integracéo de dispositivos Barateamento de equipamentos e proce
Centralizacéo de sistemas Simplificacéo da rede

Conexdo com redes externas Comando remoto
Monitoramento de pessoas e equipamer| Facilidade de integracdo de novos
remotamente equipamentos e servicos, rapidez nuie
de alarmes
Eletrodomésticos inteligentes Acesso a informacao de qualquer ponto
casa, diminuicdo do tempo de procura (
avarias, economia de energia
Controle de gastos Melhoria no funcionamento de sistemas
administracéo da residéncia, constant
supervisao do conjunto.

Fonte: (BOLZANI, 2004).

2.4  Aplicagoes

2.4.1 ConsideragOegerais

O fator que define uma instalagéo elétrica residencial automatizada é a integracao
entre os sistemas juntamente com a capacidade de executar tais funcdes e comarglos atrave
de instrucdes programaveis. Sendo assim a automacéo residencial pode integrar e abranger
todos os sistemas da casa como:

1 Instalacéo elétrica: como iluminacdo, persianas e cortinas, giestéo
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energia e outros;

1 Sistema de seguranca: alarmes de intruaanes técnicos (fumaca,
vazamento de gas, inundacao), monitoramento, contr@ea$so;

7 Sistemas multimidia: udio e video, som ambiente, jogos eletrénicos,
além de videos, imagens e sonsdemanda;
Sistemas multimidia: 4udio e video, imagens e soimdemanda;
Sistemas de comunicacdes: telefonia, redes domesticas, TV a cabo ou
assinatura;

1 Utilidades: irrigacdo, aspiracdo central, climatizacdo, aquecimento de
agua, bombas e&tc.

Figura 3 - AplicacGes da domotica.

conforto

Temperatura

Portoes > : AW, Piscina

lluminagio

Entretenimento

Fonte: https://www.gta.ufrj.br/grad/10_1/domotica/aplicacoes.html

2.4.2 Sistema deluminacao

Promove economia de energia, utilizando sessde luz solar, sensores de
movimentoe reguladoregde luminosidade tornandopossivelapagarautomaticamentas


http://www.gta.ufrj.br/grad/10_1/domotica/aplicacoes.html
http://www.gta.ufrj.br/grad/10_1/domotica/aplicacoes.html
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luzes de comodos vazios ou que ja estejam bem iluminados pela luz natural ou se deslocar

pela casa sem se preocupar em apagar as luzes.

2.4.3Climatizacao doambiente

Sistemas de refrigeracdo e aquecimento ambiente podem ser controlados ou pré
programados, evitando o0 uso abusivo e desnecessario destes equipamentos que, geralmente,

consomem muita energia.

2.4.41rrigacao inteligente

Permite programanm horario para o sistema de irrigacdo comecar e parar-seode
também utilizar sensores de umidade no solo para evitar que a irrigacdo inicie sem

necessidade, durante uma chuva por exemplo.

2.4.5Aspiracao central

Uma central de aspiracéo € ligada a variasattas de aspiracao distribuidas pela casa
através de tubos, bastando apenas a conexdo em alguma dessas tomadas para poder aspirar,
evitando o deslocamento de um aspirador pela casa e reduzindo o barulho ja que a central

de aspiracéo fica fora dasa.

2.4.6 Cortinas e persianasnteligentes

Permite o ajuste de cortinas e persianapprgramados, por controle remoto ou
pelo computador.

2.4.7 Sistema deseguranca

Sensores de movimento e sistemas de cameras podem aumentar a seguranga contra
intrusos e invasores. Pede também controlar vazamentos de agua e gas utilizando

sensores, assim como também pseldéer um sistema de alerta para incéndios.
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2.4.8 Controle pela internet

Possibilita 0 acesso aos sistemas, eletrodomésticos e dispositivos, podendo ativa
los, desatiglos ou programdos. Também € possivel visualizar caAmeras de seguranca a

partir de qualquer computador somnartphoneonectado a internet.

2.5 Sensores, Atuadores e Unidades de controle

2.5.1 Consideracbegerais

Os sensores sdo transdutores, ou seja, congsrger grandezas fisicas em sinais
elétricos correspondentes. Os atuadores sdo componentes que realizam a conversao de
energia elétrica, hidraulica e pneumética em energia mecanica. As unidades de controle sdo
responsaveis pelo gerenciamento e monitorangwggoarametros operacionais requeridos

para realizar as tarefas do sistema.

Nesta parte do trabalho sera falado resumidamente sobre sensores, atuadores e
unidades de controle encontrados em sistemas de automacéo.

2.5.2 Sensores

S&o os transdutores, ou sef sonversores de grandezas fisicas em sinais elétricos
correspondentes. Por exemplo: Um rob6 equipado com sensores para monitorar velocidade
gue ele se move, para saber onde ele se encontra, onde estad uma pec¢a que serd manipulada,
tamanho e dimensdes d&ga, aproximacdo de pessoas, € 0 impacto com obstaculos
(MORAES, 2003).

Os sensores sao classificados em dois tipos, sensores internos e externos, podemos

visualizar suas caracteristicas na tabela abaixo.
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Tabela 3- Sensores externos.

Lidam com observacdes de aspectos dc
mundo exterior ao rob6, como por
exemplo sensores de contato, de

SENSORES EXTERNOS proximidade, de forca, de distancia, de

laser, de ultrassom, de infravermelhos e

sensores quimicos.

Fonte: (RIBEIRO, 2004.)

Tabela 4- Sensores iBfrnos.

Estes fornecem informacao sobre os
parametros internos do rob6, como por
exemplo, a velocidade ou sentido de
rotacdo de um motor, ou o0 angulo de umj
SENSORES INTERNOS junta, como por exemplos potenciémetros
codificadores gncoder$ e 0s senses
inerciais como acelerbmetros, giroscopio!

inclindbmetros e bussulas.

Fonte: (RIBEIRO, 2004).

2.5.3 Atuadores

Atuadores sdo componentes que realizam a conversdao da energia elétrica,
hidraulica, pneumatica em energia mecanica. Essa energia ou poténamdcangesada
pelos atuadores € enviada aos elos através dos sistemas de transmissao para que 0s mesmo

semovimentem.

Podemos classificar os atuadores em 3 tipos de acordo com o tipo de energia, na
tabela abaixo podemos observar a classificacdo dos atupdoaesaber qual atuador é o

mais indicado para cada tipo de energia.
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Tabela 5- Classificagdo dos atuadores.

TIPO DE ATUADOR CARACTERISTICAS

Utiliza um fluido a presséo para
movimentar o braco, séo utilizados en|
robds que operam grandesrgas, onde €
HIDRAULICO necessario grande poténcia e velocidag

mas oferecem baixa preciséo.

Utiliza um gés a pressao para moviment
brago, sdo mais baratos em relagéo a
hidraulicos, sendo usados em robds d

PNEUMATICO pequeno porte. Oferecem baixa [séo,

ficando limitados a operacdes do tipo pe

e-coloca (do ingléspick and place).

Esses sdo motores elétricos (de pass
- servos, corrente continua e corrente
ELETROMAGNETICO
alternada) ou também musculos artificig

usados em robds de pequenoéin porte.

Fonte: (FELIZARDO; BRACARENSE, 2005).

2.5.4 Unidade decontrole

Um sistema de controle consiste em subsistemas e processos reunidos com o
proposito de controlar as saidas dos processos, onde uma entrada de referéncia € comparada
com a saida dostema, gerando um sinal de erro. O elemento controlador trata esses sinais

gue posteriormente sdo amplificados e enviados aos atuadores do sistema (OGATA, 1997).

Deste modo a unidade de controle responde pelo gerenciamento e monitoramento
dos parametros epacionais requeridos para realizar as tarefas do rob6. Os comandos de
movimentacdo enviados aos atuadores s&o originados a partir dos controladores de

movimento e baseados em informacgdes obtidas pelos sensores (FELIZARDO;
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BRACARENCE, 2005).

Na imagem baixo podemos observar um modelo de sistema de controle de um

robd utilizando processamento de imagem como um dos parametros de realimentagéo.

Figura 4 - Sistema de controle de posicdo de um robd industrial.

Sinal de retroacio

Cimerade 7 SN
televisio | .
i i \

= '

o quipamento e
Miquina de periférico Fonte de 2 Dl::::al:a‘o -
Usi - ~

sinagem Atuador |- poténcia [ Controlador

Dispositivo de
saida

4

Fonte: (OGATA, 1997).

2.6 Casas do futuro

Desde o fim do século XIX, quando surgiram os primeiros eletrodomeésticos, 0s
fabricantes |8 wusavam o termo fAdcasa do futu
equipamentos iriam trazer. A promessa era que eles iriam poupar o tempo das pessoas
executando atarefas rotineiras e cansativas do lar. No entanto, analisando o papel que a
eletricidade exerceu no ambiente residencial durante os ultimos 120 anos, tomando como
estopim da eletrificacdo das casas a versdo comercialmente viavel da lampada
incandescenteinventada por Thomas Edison, peske dizer que ndo houve uma
convergéncia de fatores que motivasse o surgimento de aplicacbes de controle e
monitoramento domésticos. O fato é que a dona de casa sempre desempenhou essas
funcbes e ndo havia motivos sociasm financeiros que justificassem uma mudanca.

Outro motivo maissutil estarelacionadaca baixapromocéode statusque 0s equipamentos



26

residenciais promovem aos consumidores conspicuos.

Estudos mostram que as pessoas dao preferéncia a aquisicao dedebjetsr
visibilidade, como carros e joias, outras privilegiam a emancipacdo pessoal, por meio de
viagens e cursos, e o resultado é que as coisas relacionadas a casa acabam ficando em
segundo plano. O panorama socioecondmico do século XXl, a crise mE@ergéa
problemética ambiental sdo fatores que demandam uma mudanca no modo como
construimos e usamos nossas residéncias. As oportunidades oferecidas atualmente
apresentam uma inédita capacidade de impulsionar o mercado das residéncias inteligentes.
Esse ontexto propicia o desenvolvimento de servi¢cos socialmente importantes e lucrativos
de automacao e controle residencial no Brasil e no mundo (BOLZANI, 2004).

Tabela 6- Evolucéo da adocédo de algumas tecnologias.

TECNOLOGIA 2003 2004 2005 2006 2015
Cabeamento 42% 61% 49% 53% 80%
estruturado

Monitoramento de 18% 28% 29% 32% 81%
seguranca

Multiroom audio 9% 12% 15% 16% 86%
Home theater 9% 8% 11% 12% 86%
Controle de iluminagédo 1% 2% 6% 8% 75%
Automacéo integrada O 2% 6% 6% 70%
Gerencia de energia 1% 5% 11% 11% 62%

Fonte: NAHB Research Centre, CEA, (2014).

2.7 Acessibilidade

Um dos principais conceitos da domatica é a acessibilidade, que ser para facilitar o
acesso a todas as funcionalidades de uma residéncia para seus moradores, sejam para
criangas, dultos e portadores de alguma deficiéncia seja fisica ou mental.

E possivel melhorar a vida dessas pessoas que se encontram em uma situacao

debilitada ou que possuam uma deficiéncia, tornando essas pessoas mais independentes,
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fazendo com que elas sejampazes de controlar suas residéncias através de interfaces
comotablet e smartphoneO objetivo da acessibilidade é fazer com que as pessoas com
alguma deficiéncia tenham acesso as tecnologias, sendo elas um meio para promover a
autonomia pessoal.

Em um arbiente adaptado para pessoas com deficiéncia, essas deficiéncias sao
superadas e € isso que a domotica proporciona para seus usudrios, maior conforto,

comodidade e bem estar.

Figura 5 - Automacéo residencial para idoso.

5
4

-

Fonte: http://www.aminhacasainteligente.com.br/automacaaesidencial/automacaeresidenciatpara-

idoso-zonanorte-zonalesteregiao-central-abcd-zonaoestezonasul
2.8 Tipos de autanacéoresidencial

2.8.1 ConsideracOegerais

A automacao residencial esta dividida em trés graus ou classes de integracdo, esses
determinam o grau de automacéao de uma edificacao (Pinheiro, 2004).

Podemos observar as classes abaixo na tabela:


http://www.aminhacasainteligente.com.br/automacao-residencial/automacao-residencial-para-
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Tabela 7- Clas®s e tipos de sistemas.

CLASSE 1 SISTEMAS AUTONOMOS

CLASSE 2| SISTEMAS INTEGRADOS

CLASSE 3 SISTEMAS COMPLEXOS

Fonte: (PINHEIRO, 2004)

2.8.2 Sistemasautbnomos

Sédo todos os sistemas residenciais que conseguem operar e controlar de forma
independente suasrfgdes que foram pigrogramadas, ou seja, cada peca da casa possui
um modulo de sistema que € independente dos demais, tendo seu préprio controlador no
local e que funciona sem nenhuma intervencéo. Como por exemplo um sistema de irrigacao
do jardim de uma&asa, que tem um sensor de umidade no solo e irriga o jardim quando

necessario.

2.8.3 Sistemasintegrados

S&o sistemas que operam com dois ou mais equipamentos autbnomos, e conseguem
estabelecer uma interoperabilidade, ou seja trocam informacdes para teasbglinaios

porém sem uma controladora central.

2.8.4 Sistemascomplexos

S&o sistemas que conseguem controlar e gerenciar uma residéncia inteira através de
um computador ogsmartphonegue possua acesso a internet. Nesse sistema € possivel a
integracdo de todossosubsistemas de uma residéncia. Porem tem um alto nivel de

complexidade e necessita que a casa seja projetada para ser toda automatizada.
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2.9 Comunicacao

Os periféricos utilizados atualmente comousesteclados eémpressoras necessitam
necessitam dema forma de comunicacdo e de uma sincronia de transmissdo de dados

entre eles e outro dispositivo, como um microcomputador, para poder funcionar e executar
a sua tarefa corretamente. A sincronia de transmissdo de dados entre dois dispositivos €
muito importante para que o sinal seja enviado, recebido e interpretmdetamente.

Existem duas formas de sincronia de transmisséo de dados, que serdo analisadas a seguir,

sdo elas: transmissao assincrona e transmissao sincidedode

A transmissdo assincrogaa forma mais simples de ser projetada e se caracteriza
pela irregularidade entre o tempo de transmissao de sinais entre o emissor e o receptor que
€ estabelecido, através de um pulso inserido no inicio da informacao, conhecidsiargmo
e um pulso ndinal da informacéo, conhecido constop a cada informacédo enviada e

recebida.

A transmissdo sincrona tem como sua principal caracteristica o envio de
informacdes através de blocos de dados de forma sequencial respeitando uma frequéncia
determinada por dpositivos de controle da comunicagdo, como exemplo podem ser
citados os chips UART Universal Assynchronous Receiver Transmitter USART
(Universal Synchronous Assynchronous Receiver TrangnittAo contrario da
comunicacdo assincrona, que utiliza psiste controle gtart e stop, a transmissao
sincrona usa grupos dets no inicio e no final dos blocos de dados para identificar o
comego e o fim de cada um. Existem basicamente trés interfaces de comunicagao entre dois

dispositivos, também chamadas det@a® paralela, serialléSB.

2.10 Planejamento de uma residénciautomatizada

Para implementar um sistema de automacao residencial, primeiramentsedeve
levar em conta quais os tipos de automatizacdo e dispositivos e também o quanto o cliente
pretende gastarE de extrema importancia também verificar qual a situacdo que a
residéncia se encontra, se é uma residéncia pronta, em reforma ou ainda em construgéo, no
caso da residéncia ja estiver pronta ainda-devavaliar a necessidaderégoffiting. Para
obterum diagnadstico preciso quanto a melhor rota para cabeamento, necessidade de projeto

elétrico complementar, quadros de distribuic&bce
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O sucesso na implementacéo do sistema automatizado na residéncia depende de um
projeto que envolva infraestrutuiategracdo da rede de dados, voz, imagem e multimidia,
dispositivos e software de controle, também é de extrema importancia conhecer essa
tecnologia para apresentar aos clientes uma experiéncia pratica agradavel de modo que seja
de facil compreenséo paraisuério.

Figura 6 - Casa automatizada

L A b

1 Agente de Inteligéncia 6 Alimentador de animais 12 Sensor de umidade do
Ambiente 7 Cortinas motorizadas gramado

2 Sensor de luz 8 Irrigagao automatizada 13 Reconhecimento facial

3 Controle de portas 9 Sensor de entregas do 14 Sensor de movimento
e janelas correio 15 Sensores de entrada

4 Controle do ar-condicionado 10 Sensor de garagem 16 Interface casa=carro

5 Controle de iluminagao 11 Sistema de alarme 17 Interface casa-celular

Fonte: Soares, Deise (2009).
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3 FUNDAMENTACAO TEORICA DOS EQUIPAMENTOS DE REDE E CONTROLE

3.1 Redesdomiciliares

Uma rede domiciliar € um sistema de comunicacdo que visa a intercodexa
dispositivos encontrados em residéncias, normalmente restritos a uma distancia que
normalmente é de 30 metros, e que tem como objetivo a comunicacdo, a seguranca, a

economia de energia, o conforto, a acessibilidade e o lazer (TEZA, 2002).
A figura 7 apresenta as principais tecnologiasamtradas para redes domesticas.

Figura 71 Principais tecnologias de redes doroast.

Tecnologias Rede

Doméstica
Inteconexdo de Redes de controle e Redes de dados
dispositivos automacdo LAN
FireWire, Bluetooth, USE, Eonnes, LanWoarks, X10, EIB, Ethernet, HomePlug,
IrDa HomePNA, WiFi

EHS. Batibus, ZigBee

Fonte: sena (2002, p.19).
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3.2  Origem dosmicrocontroladores

Um microcontrolador €, resumidamente um computador em uoo @hip. Dentro
desse chip contém um processador, memoria, periféricos de entrada e de saida,

temporizadores, dispositivos de comunicacéo serial e outros.

Os microcontroladores surgiram naturalmente devido ao aumento da complexidade
dos circuitos digitaisPelo fato também de ser mais simples e mais barato e mais compacto,

substituir as logicas das portas digitais por um conjunto de processador e software.

Os primeiros microcontroladores foram lancados pela Intel em 1977 e recebeu 0 nome
de N8048o0maslegaucds desne ori gem ao A80510 esse
Assembly e possui um bom conjunto de instrucdes, € utilizado em diversas aplicacbes da

automacéao, em varias areas no mundo inteiro.
O microcontrolador possui internamente alguns dispositque séo eles:

o CPU (Unidade central de processamento): responsavel por executar operacdes logicas e
matematicaprogramadas.

o Frequéncia delock base de tempo para as operagbes desempenhadas pela CPU e
demais periféricos presentesmicrocontolador.

o Memodria flash: memoéria ndo volatil, ou seja, ndo tem seu contetdo apagado com a falta

de alimentaco. E responsavel por armazenar o programa a ser executado.

0 MemoriaRAM: memoariavolatil responsavegbor armazenatemporariamente variavei®
programa,comovariaveisdeentradapuvariaveisdecalculo.

0 Memoéria EEPROM: memobria ndo volatil, assim como a memodria flash, tendo em
comparagao a esta uma menor velocidadssdeta.
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3.3  Arduino

O Arduino é considerado um médulo de protétipo eletrodebardware livre. Seu
intuito é facilitar o acesso a quem se interesse por conhecimentos da area de automacéao e
robdtica, com um investimento de baixo custo e aplicacdo simplificada. Devido a facilidade
de uso, considerangs®e também o grande suporte agrgamadores iniciantes, bem coos
constantes aperfeicoamentos, tornaram a plataforma Arduino uma excelente ferramenta
para projetos de nivel iniciante. E composto por microcontrolador Atmel AVR, entradas e
saidas digitais, entrada USB ou serial e pas&tigo aberto, apresentando suas derivagoes,
firmware que aceita 0s sistemas operacionais mais populares. A fonte de alimentacdo opera
com tensdo minima de 7 Volts e maxima de 35 Volts e corrente minima de 300 mA. A
placae demaiscircuitos funcionamcom tensde<20 entre3,3 e 5 volts. Contacom placas,

chamadas de Shields, que podem ser adquiridos separadamente e que oferecem maiores
opcOes ao Arduino original. Podem ser encontrados diferentes tipos de placas, variando
suas configuracdes de acordo com mmexidade do projeto (ARDUINO, 2014), como

mostrado na Figurd.

Figura 8 - Modelos de placas Arduino

?“;‘ Testacy, sedaildi

Fonte: Arduino, (2014).
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3.4 Bluetooth

Segundo Morimoto (2008pluetoothé uma tecnologia de transmissdo de dados via
sinais de radio @ alta frequéncia. Esse dispositivo € usado para interligar periféricos que
estdo proximos um do outro sem precisar de cablolsietoothé uma rede de curta distancia
com baixo consumo elétrico, que vem sendo desenvolvida em um consorcio entre Ericsson,
IBM, Nokia, Toshiba e Intel. Uma grande vantagem dessa tecnologia € o fato de ser um
padrdo aberto, sendo assim livre de taxas de pagamento de royalties, sendo assim diversos

fabricantes estéo se interessando e implementando essa tecnologia (Morimoto, 2008)

Abaixo podemos visualizar uma tabela com as especificacdes técnicas do padrao
bluetooth

Tabela 8- Especificacdes do padrétuetooth

Alcance ideal Alcance Frequéncia Velocidade Poténcia
maximo o
maxima
deoperacao detransmissao

de
transmissao

10 metos 100 metros 2.4 GHz 1Mbps ImW a

100mwW

Fonte: (Morimoto, 2008).

Para que seja possivel atender diversos cenarios e tipos de dispositivos, 0 alcance

maximo nominal do Bluetooth foi dividido em trés classes:

Tabela 9- Tipos de classes diuetooth

TIPOS DE CLASSE POTENCIA MAXIMA ALCANCE MAXIMO
CLASSE 1 100mwW 100 metros
CLASSE 2 l 2,5mw { 10 metros

CLASSE 3 ImW 1 metro

Fonte: (Morimoto, 2008).
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3.4.1 Como funciona obluetooth

Segundo Morimoto (2008), Na rediduetooth a transmissdo de dadeésrealizada
igual os pacotes da internet. Para evitar interferéncias e aumentar a segurancga, existem 79
canais possiveis, e 23 em alguns paises onde o0 governo reservou parte das frequéncias usadas.
Esses dispositivosluetoothsédo capazes de localizar amgrdispositivos proximos, formando
as redes de transmissdo que sao de piconet. Uma vez estabelecida a rede, os dispositivos
determinam um padréo para realizar a transmissdo, usando os canais possiveis. Ou seja, iSS0O
significa que os pacotes de dados sérawmsmitidos cada um em um canal diferente, numa
ordem que apenas os dispositivos da rede consigam reconhecer.

Com isso as possibilidadesde interferénciacom outros dispositivos bluetooth
proximos fica anulada,e torna a transferénciade dados mas segura.Como em outras

arquiteturas de rede existe também um sistema de verificacdo e correcdo de erros, um pacote
gue se perca ou chegue corrompido ao destino sera retransmitido. E para tornar o sistema
ainda mais seguro existe também um sistema qeografia, e mais possibilidades de

acrescentar camadas de seguranca via software, como novas camadas de criptografia,

autenticacdo eutras.

35 Consumaeelétrico

Os dispositivodluetoothpossuem um sistema de uso inteligente da poténcia do sinal.
Se dois dispositivos estao proximos, € usado um sinal mais fraco, como objetivo de diminuir
o consumo de energia elétrica, mas se por outro lado eles estédo distantes, o sinal vai ficando
mais forte, até atingir a poténcia maxima. Dentro do limite ideal <o 10 metros, o
consumo de cada transmissor fica em torno de 50 micro amperes, mesmo assim é bem menos
gue outras tecnologias sem fio atuais. O baixo consumo permite incluir os transmissores em
notebooks, celularebandheltssem comprometer muito a anbmia das baterias (Morimoto,
2008).
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3.6  Smartphone

Segundo Morimoto (2008), a definicdo bésica para o teBnmartphoneé a
combinacédo de duas classes de dispositivos: 0s celulares e o0s assistentes pessoais como 0S
Palms e os PDAs que, atrawesconexdes 3G, 4G ou-fi, permite uma enorme variedade de
recursos.

Atualmente, aparelhos com alta tecnologia e de relativamente facil aquisicdo sao
capazes de navegar neeb, rodar clientes dee-mail, filmar, fotografar e até serve de
navegador GPS.

A possibilidade de instalar aplicativos adicionais, permitindo que um unico dispositivo
execute diversas outras funcdes, tesnama ferramenta de recursos pode poderosos. Um
simples equipamento que pode ser carregado no bolso, com acesso continuot a igtegne
possui uma grande quantidade de aplicagOes extras, faz consguaetphone seja cada vez
mais indispensavel (MORIMOTQQO08).

Segundo Morimoto (2008), o conceito mais aceitavel atualmente pargpbone é:
rodas um sistema operacional completoeamitir a instalacdo de aplicativos nativos (e nao
apenasvidgetsou aplicativogava), comunicarse com computadores via U3Bbluetooth

oferecer um cliente demail, reproduzir audios eideos.

3.6.1 Modelos desmartphones

O primeiro aparelho awiderado unsmartphonefoi desenvolvido pela IBM, em
1992, e recebeu o nome d&mon Personal Communicatoas configuracdes eram
rudimentares considerando os atuais dispositivos, pois continha um processador de 16 MHz e
memoria de 1 MB, um display de LCie 4,5 polegadas e resolucbes de 160x293 pixels
(GENESIS, 2014).
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Figura 9 - Celular IBM SimonPersonal Communicator

Fonte: Genesis (2014).

A Nokia resolve entrar no mercado e em 1996 lanca o Nokia @8@tmunicator,
figura 6, que possuia as memrfuncdes déBM Simon, a diferenca era que o novo modelo
da Nokia era um pouco mais potente, por acessailg e internet, lia e editava arquivos da

plataforma Microsoft Office e ainda faz. Contava com um processador de 33 MHz e memodria
interna de 8 MBEGENESIS 2014).

Figura 10 - Celular Nokia 900@ommunicator

Fonte: Genesis (2014).
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Logo em seguida surge o primeiro aparelno a ser denominado propriamente
Smartphonepelo fabricante o Ericsson R380 surge em 2000 com um sistema operacional
robusb, tornando o seu uso muito mais intuitivo. Possui navegacdo WAP, tela de toque

resistiva e tecnologia de conexao infravermelha (GENESIS, 2014).

Figura 11 - Celular Ericsson R380.

Fonte: Genesis (2014).

Diversos outros modelos foram desenvolvidassequéncia, como o Kyocera QCO
6035, o primeirosmartphonea chegar no Brasil, e o RINBlackBerry 6210, que trouxe
conexdo GSM/GPSR. Mas apenas em 2007 chega ao mercado o aparelho que ditaria o
conceitoSmartphoneno mercado, foi quando a empre§aplelanca o iPhone, seu sistema
operacional era baseado em uma plataforma HTML. Enquanto todos seus antecessores
utilizavam a navegacdo WAP, além diss@®bonetambém apresentava navegacao real, ou

seja, a mesma utilizada em computadores convencionais (GENIB34S,
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Figura 12 - Primeirolphone

iPhone

Fonte: Genesis (2014).

3.7  Sistema operacionaAndroid

Nos dias de hoje o mercado dos celulares cresce e evolui rapidamente, e junto com
esse crescimento surge a procura por dispositivos com mais fuit@idea. Internet rapida,
alto desempenho em jogos, conex@dsetooth musica, TV, GPS, fotos e videos com
imagens em alta definicdo sdo alguns dos fatores que chamam atencédo dos consumidores.
Para acompanhar a evolucdo da tecnologia e satisfazer oesisuidr grupo formado
por empresas lideres do mercado de telefonia como LG, Samsung, Motorola juntos com o
Google, foi entdo que esse grupo criou uma plataforma de desenvolvimento de aplicativos
moveis, baseada em um sistema operacional Linux, que fresasseernidade e flexibilidade

no desenvolvimento de aplicacdes coorporativds)droid (LECHETA, 2009).
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O sistemandroiddispde de uma plataforma livre e de codigo aberto, ou seja, permite
que seus fabricantes realizem alteragdes no cddige paracustomizar seus produtos, que
além de nédo ter nenhum custo, é também de extrema facilidade realizar o aperfeicoamento
dessa ferramenta, pelo fato de que desenvolvedores do mundo inteiro contribuem com

informacgdes, adicionando fungdes e corrigindo falhas.

3.8 Interface e barramento USB

Presente em todos os computadores atuais a porta USB cresce cadaiyvem
mercado e ganha novas utilidades como conexdes com impressaragersieclado e etc.
Devido sua simplicidade e capacidade de resolvenlgmmas de comunicagéo, a interface
USB esta sendo adotada como padrdo para todos 0s novos equipamemsiEiasendo

desenvolvidos.

Esta inclusdo do padrdo USB se deve a tendéncia da substituicdo das portas serial e
paralela por interfaces USB. Em divesscomputadores, notavelmente nos notebooks, ja nédo
séo encontradas outras portas a ndo ser USB. Mas ainda existem adaptadores USB para serial
e USB para paralelo, que permitem comunicacdo com periféricos que disponham apenas

destes tipos de interface.

Figura 13- Cabo USB para USB.

Fonte: https://www.cirilocabos.com.br/cabausb-para-usb-macho-1-8-
m/p?idsku=90&gclid=EAlalQobChMI7anQ3_Hg3glVSIcNChOHGAAEEAQYAIABEgJvafD_BwE


http://www.cirilocabos.com.br/cabo-usb-para-usb-macho-1-8-
http://www.cirilocabos.com.br/cabo-usb-para-usb-macho-1-8-
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3.9 Interface

A interface pode ser uma tekmartphone, tableténternet e formatos como binario e
audio, onde podse visualizar informacdes do sistema domotico paraw®ios ou sistemas,

gue assim interagem e comandam o sistema a partir dessas interfaces (Huidol2@0&) al.,

3 DESENVOLVIMENTO DO PROJETO

4.1 Consideracbegerais

Para o desenvolvimento de qualquer projeto de automacdo residenciakedeve
analsar alguns fatores, como infraestrutura necesséria, definicdo dos servicos e quais
equipamentos e sistemas serdo automatizados, viabilidade da instalacdo, normas técnicas e
outros fatores que garantem o perfeito funcionamento, a qualidade e segurarstant. Si
Como a maioria dos projetos, antes da montagem dos itens na maquete foi realizado a
montagem na placarotoboard essa placa permite que seja feita a conexdo dos fios e
componentes, sem necessidade de dokldavendo contato e assim transmisséieeles.

4.2  Comunicacédo entre os dispositivos

Quando falamos ou pensamos em automacao residencial, um dos principais fatores é a
comunicacao entres os varios dispositivos dentro da casa. E para isso se tornar possivel.
Precisamos e equipamentesobjetos inteligentes. Na automacéo residencial os objetos
inteligentes podem ser caracterizados por equipamentos dadi@dia com sensores
conectados a eles para realizar a leitura e captar informacdes como temperatura, nivel da
agua, sensores de presanpresenca de corrente elétrica e inimeros outros, todos ligados a
um microcontrolador que possibilite a comunicacdo deste equipamento a outros
equipamentos.

Neste trabalho para realizar a comunicacéo entre os dispositivos foi utilizaddé,H@de o

comando das acdes da casa é feita pelo usuario atrasgmaphoneecebida no Arduino.
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4.3  Sistemaproposto

Esse projeto propfe a automacdo residencial do protétipo de uma casa, visando
sempre um baixo custo, o sistema funciona via conbk@ooth utilizando o Arduino e o
HC-05, os comandos irdo partir de um aplicativo instaladenmartphoneonde o usuario tera
acesso e pode comandar a casa conforme suas necessidades.
O HC-05 fara a comunicacéao dos sensores com o arduino UNO e o micrtaamtro
ird centralizar as regras do sistema e processar todos os comandos conforme os acionamentos

do usuario.

Figura 14 - Maquete da casa.

Fontei Autor, (2018).
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3.4 Lista de materiais ecustos

4.4.1 Consideracbegyerais

O projeto ira atender umasa com automatizacdo dos seguintes dispositivos: Pontos
de iluminacao, sistema de seguranca para monitoramento de temperatura da residéncia e um

sistema de alarme de seguranca.

Materiais necessérios para o desenvolvimento deste projeto:
1 O0lMaquete;

1 02 Racas ArduindJNO;

1 01 HGO5;

f 01 sensor dpresenga;

1 01 buzzer

1 01 placa protoboard para realizarepsaios;

1 Jumpers;

T LEDOGs;

i Resistores;

4 4.2 Tabela decustos
Tabela 10- Tabela dos custos.

TIPO QUANTIDADE PRECO TOTAL (R$)
MAQUETE 1 300,00
ARDUINO UNO 2 60,00
HC-05 1 30,00
SENSOR DE PRESENCA 1 15,00
BUZZER 1 4,00
PLACA PROTOBOARD 1 15,00
JUMPERS PCT/40 1 10,00
LED®S s 5 1,50
RESISTORES 5 2,00

Fonte: Autor, (2018).
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O custo total dos materiais foi de aproximadamente R$ 512,00 rassaicionar
um sistema de alarme, sistema de iluminacéo e sistema de monitoramento de temperatura.

4.4.3 Arduino uno

Aqui sera falado sobre lobardwareda placa Arduino UNO que € a placa que sera

utilizada para realizar o prototipo de automacao eesicl.

O hardware de uma placa Arduino € bastante simples, porém muito eficiente. Ele &
baseado nos controladores AVR da Atmel, os modelos ATmega8, ATmegal68, ATmega328
e no ATmegal280. O Arduino um codinome em italiano dependendo o tipo de placa que é
utilizado (MCROBERTS, 2010). Analisando lardware da placa Arduino UNO, poege

perceber que ele é composto pelos seguintes itens:
Entradas saidas;

Pinos dduncdes;

Fonte dealimentacéo;

NucleoCPU;

Firmware (BASCONCELLO FILHO2013).
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Figura 15 - Localizacao das portas e componentes Arduino.

Botdo para
Reiniciar

T L / UNO' Portas‘ Digitais
Tieme SN O — m—— . 0al3
wxeme  ARDUINO ¢

. S . PWM: 3,5, 6, 9, 10,
- “u el11(~)
Comunicacdo Serial:
USB 1e0(TXeRX)
Portas
Analdgicas
Alimentacao 0as
Externa Barramento de Microcontrolador
Extensdo

ATmega328

Fonte: Arduino (2014).

4.44 HC-05

Fabricado pela KEYES, o modulo HI5, é umhardwaresimples e intuitivo. Possui
quatro pinos: GND e VCC para a alimentacédo de 5V e RX e TX para a transmissdosde dado
Ao compartilhar, o médulo recebe o pacote de dados enviadoSmeldphoneatravés do
aplicativo que repassa o0 mesmo ao microcontrolador, que por sua vez executgiE acao
programada.

O moddulo pode ser utilizado para receber e transmitir dadoBlugdooth, porém,
para deixdo com uma fungdo semelhante a um controle remoto e para facilitar a

programacao do aplicativo, 0 mesmo foi utilizado apenas como receptor de dados.



46

Figura 16 - Modulo HG05.
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Fonte: https://www.vidadesilicio.com.br/hc05-modulo-bluetooth

4.4.5 Diodo emissor de LUZ(LED)

Mais conhecido pela sua sigla do inglés LED, esséadsemicondutor que ao ser
energizado, emite uma luz, a cor da luz depende do cristal e da impureza de dopagem que o
componente é fabricado. No caso do infravermelho utiliza o arsenieto de galio para emitir

radiacoes infravermelhas.

Os LEDs tem as mesmaaracteristicas de polarizacdo de um diselmicondutor,
onde a maioria dos fabricantes adota um cédigo de identificacdo dos terminais: o terminal
do catodo é aquele junto a um chanfro na lateral da base do involucro ou sendo o terminal

mais curto podemasbservar na figurabaixo:

Figura 17 - Identificando os terminais de um LED.

Anodo Catodo +

7‘7‘ Anodo Catodo
= -

Anodo Catodo

Fonte: https://www.dobitaobyte.com.br/matriz-de-led-rgb-kwm-50884crgbb/


http://www.vidadesilicio.com.br/hc-05-modulo-bluetooth
http://www.vidadesilicio.com.br/hc-05-modulo-bluetooth
http://www.dobitaobyte.com.br/matriz-de-led-rgb-kwm-50884crgbb/
http://www.dobitaobyte.com.br/matriz-de-led-rgb-kwm-50884crgbb/
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4.4.6 Sensor de movimentgresenca

O sensor de movimento PIR, modelo DVEEOO3 consegue detectar o movimento de
objetos que estejam em uma area dg ametros. Geralmente esses sensorgsaenca
utilizam de um sensor de infravermelho passivo como detector de movimento, que quando
ocorre uma variagdo na deteccao do sinal de infravermelho entre as faixas a saida é acionada
em um periodo de tempo quaria para cada dispositivo, esse modelo por exemplo possui um
delayajustavel de 3 a 208egundos.

Figura 18 - Sensor de presenca PIR.

Fonte: https://www filipeflop.com/produto/sensorde-movimento-presencapir/

3.4.7 Alarme sonoro(buzzej

O buzzere 5V que seré utilizado no projeto € um componente indicado para

adicionar efeitos@oros em projetos eletrénicos como alarmes, sistemas de sinalizacéo,


http://www.filipeflop.com/produto/sensor-de-movimento-presenca-pir/
http://www.filipeflop.com/produto/sensor-de-movimento-presenca-pir/
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brinquedos e etc. Ele € um dispositivo de sinalizacdo de audio, que pode ser mecanico, eletromecani
e piezoelétrico, o seu som é como um clique de mouse, bipe e parecido comarestione uma

tecla.

Figura 197 Buzzerbv.
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Fonte: https://lwww filipeflop.com/produto/buzzer-ativo-5v/

4.4.8 Protoboard

Também chamada de placa de ensaio, a plataboardé uma ferramenta essencial
para testes dos componentes eletrénicos, existem diversos modelos, marcas e tipos distintos
mas com 0 mesmo propasito. photoboad € uma placa com uma matriz de contatos que
permite a constru¢ao de circuitos experimentais sem a necessidade de solda, permitindo com

rapidez e seguranca desde a alteracdo de posi¢cdo dos componentes até a substituicao.
Podese conectar diversos compotesina placarotoboardcomo:

1 Circuitosintegrados;

1 Resistores;

1 Capacitores;

1 Transistores;

1 Buzzer

1 Sensores dpresenca;


http://www.filipeflop.com/produto/buzzer-ativo-5v/
http://www.filipeflop.com/produto/buzzer-ativo-5v/
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1 Sensores deemperatura;

1 LEDGOGedc. e

Figura 207 Placaprotoboard

Fonte: https://www filipeflop.com/produto/protoboard -400-pontos/

4.4.9 Jumper

Jumperé um pequeno condutor utilizado para desviar, ligar ou deslitjatm

elétrico, conforme as especificacbes de cada projeto.

Figura 21 - Jumpers macho.

Fonte: https://www.filipeflop.com/produto/jumpers-macho-macho-x40-unidades/


http://www.filipeflop.com/produto/protoboard-400-pontos/
http://www.filipeflop.com/produto/protoboard-400-pontos/
http://www.filipeflop.com/produto/jumpers-macho-macho-x40-unidades/
http://www.filipeflop.com/produto/jumpers-macho-macho-x40-unidades/
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4.4.10 Sensor deemperatura

O sensorde temperatura utilizadmesse projeto é o DHT11 que é wensorde
temperatur@ umidade que permite fazer leiturastelapeaturasde 0 a 50 Celsius e umidade

entre 20 a 90%gsse sensdr bastante utilizado em projetos corrduino.

Figura 22 - Sensor de temperatura e umidade DHT11.

Fonte: https://www.filipeflop.com/produto/sensorde-umidade-e-temperatura-dht11/

4.4.11 Ambiente Android

Para realizar o controle das funcdes automeadzad residéncia foi utilizado o
aplicativo Bluetooth Terminal. Ao fazer a conexao via bluetooth com-0%C

Figura 23 - Aplicativo instalado no smartphone.

O W.yla4% @14:24

Fonte: Autor, (2018).


http://www.filipeflop.com/produto/sensor-de-umidade-e-temperatura-dht11/
http://www.filipeflop.com/produto/sensor-de-umidade-e-temperatura-dht11/
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4.5 Esquema para monitoramento deseguranca

45.2  Consideracdegerais

A domdtica pode ser um complemento importante a diversos niveis de seguranca. O
sistema, auxiliado por sensores, per#tiee detectar intrusos, fugas de gas, inundacoes,
incéndios em fase inicial, avisando imediatateeos usuarios de forma para que sejam

tomadas as devidas providencias.

Este projeto apresenta um dispositivo de alarme contra intrusos e um sistema para

verificar a temperatura.

4. 5.2 Sistema dealarme

Para desenvolver o alarme desse projeto, fodasa Arduino juntamente com o
sensor de movimento PIR, que € um sensor que eletrdnico que mede a luz infravermelha
irradiada de objetos. Este alarme é capaz de detectar movimentos em um ambiente disparando

um sinal sonoro através tazzere acendendo umHdD.

Figura 2471 Circuito do alarme feito no software Fritzing.

£

Fonte: Autor, (2018).
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Abaixo segue o codigo fonte utilizado no projeto para criar o alarme:

Figura 2571 Cadigo fonte do alarme.

Fonte: Autor, (2018).

4.5.3 Monitoramento de temperatura

Desenvolver o monitor de temperatura, também foi utilizado o arduino, s6 que dessa
























