
Protótipo de um alimentador 
automático para animais de 

estimação

Acadêmica: Nádia Ochakowski

Orientador: Miguel Alexandre Wisintainer



Roteiro

• introdução;
• objetivos do trabalho;

• fundamentação teórica;
• desenvolvimento do trabalho;

• implementação;
• operacionalidade da implementação;

• conclusão;
• extensões.



Introdução

• animais de estimação estão cada vez mais 
presentes;

• 27 milhões de cães e 11 milhões de gatos;
• busca-se companhia;
• vínculos afetivos; 

• variedade de produtos e serviços;
• o ritmo frenético do dia-a-dia;

• autonomia para dar comida por vários dias.



Objetivos do trabalho

• estrutura mecânica;

• motores, sensores, LCD, teclado, alarme e 
RTC;

• software;

• agendamento das refeições.



Fundamentação teórica

• motor de passo;

• teclado;

• RTC DS1307.



Fundamentação teórica

• Motor de Passo



Fundamentação teórica

• Modo de operação: excitação dual

1001Passo 4

0011Passo 3

0110Passo 2

1100Passo 1

4 321 Bobinas



Fundamentação teórica

• Teclado



Fundamentação teórica

• RTC - DS1307



Desenvolvimento do 
trabalho

RF e RNF do hardware:

• teclado telefônico;
• LCD;
• armazenar dados na EEPROM;
• PIC16F877;
• RTC;
• foto-diodo;
• motor de passo.



Desenvolvimento do 
trabalho

RF e RNF do software:

• interpretação do teclado;
• monitorar a rosca sem fim;
• rotação do fundo falso;

• liberar ração;
• monitorar o sensor;

• linguagem C.



Especificação da Estrutura



Especificação da Estrutura



Especificação do 
Hardware



Especificação do Software



Especificação do Software



Implementação

• linguagem C;

• compilador PCW;

• IC-PROC;

• gravador de PIC.



Implementação

• interrupção interna;

• interrupção externa;

• comunicação paralela;

• comunicação I2C;

• memória EEPROM.



Visão geral
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horários para 

refeição
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Controle do agendamento
de refeições



Implementação
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Implementação



Implementação



Operacionalidade da 
Implementação



Resultados e Discussão

• estrutura do alimentador;

• interrupção do teclado;

• motores;

• Proteus.



Conclusões

• objetivos praticamente atingidos;

• protótipo supre as necessidades;



Extensões

• uso de outro microcontrolador;

• LCD gráfico;

• controle de água;

• agendamento de horários através da 
internet.


