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Introducao

animais de estimacao estao cada vez mais
presentes;

27 milhoes de caes e 11 milhOes de gatos;
busca-se companhia,

vinculos afetivos;

variedade de produtos e servicos;

o ritmo frenético do dia-a-dia;

autonomia para dar comida por varios dias.



Objetivos do trabalho

e estrutura mecanica;

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

e software;

e agendamento das refeicoes.



* motor de passo;

e teclado;

« RTC DS1307.



Fundamentagéo teorica |
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Desenvolvimento do
trabalho

RF e RNF do hardware:

e teclado telefonico;

e LCD;

e armazenar dados na EEPROM;
e PIC16F877;

e RTC;

e foto-diodo;

e motor de passo.




Desenvolvimento do
trabalho

RF e RNF do software:

 Interpretacao do teclado;

e monitorar a rosca sem fim;
e rotacao do fundo falso;
 liberar racao;

e monitorar o sensor;

e linguagem C.
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Especificacao da Estrutura
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Especificacao do
Hardware
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Especificacao do Software

Inicio

Usudrio informa = quartidade de horarios para a ali mertagdo

vy
S

U=udrio informa horario de ali mentagdo

msuério digita o hordric
para = ali mentagdo

Inicia

Apresenta mensagem:
"Horario digitado deve ser
maior que o harario
anterior"

A

Apresenta mensagem:
"Corfirmado" & armazens
no array

Frimeiro hordria

ususrio irforma = quartidade de dimerto em cada refeigio

Sistema apresenta
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para liberar 2 ragda”
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cortinuar 2 para parar"
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pressionada
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linguagem C;

compilador PCW,
IC-PROC,;

gravador de PIC.



Implementacao

Interrupcao interna;
Interrupcao externa;
comunicacao paralela;
comunicacao 12C;

memoria EEPROM.




Visao geral

Controle dos
horarios para
refeicao

Controle do agendamento
de refeicoes

N

EEPROM




Implementacao

Posicao da Valor
memaoria armazenado

1 2

2 5

3 12
4 00
5 18
6 30




Implementacao

void carregaHorariosfAgendados(){
//Esta fungdo faz a leitura dos dados da EEPROM e os armazena em um array. Esta Fungdo €
//responsavel também por guardar a posigdo do array que contem a proxima refeigdo conforme horadrio atual.
int %, qtd, hora, minuto;
proximaRefeicao = -1;
nroRefeicoes=8;
——p qtd = read_eeprom{1);//L& a quantidade de refeigies que estd na primeira posigdo da memdria
/fLé a quantidade de passos que esta na segunda posigdo da memdria
— p contaPassosMotor = read eeprom{2);
lcd_putc{"\fREF. AGENDADAS");
printf{lcd_putc,"\n%2d",qtd);
delay ms({15848);
—— P for(x=0; x{qtd; x++){
nroRefeicoes++;
f/Percorre os endegos da EEPROM e captura o respectivo conteddo
—— P hora= read _eeprom{ (x*2)+3);
—— P ninuto= read_eeprom{{x=*2}+4);
ffArmazena o contelido 1ido da EEPROM, no array

— P refeicoes[x][8] = hora; /flinha % coluna @
refeicoes[x][1] = minuto; /#linha ® coluna 1
//fpresena cada horario programado, para refeigdo, no display
—— P printf{lcd_putc,”\n YwnHora %d - %02d:3%82d",x+1,refeicoes[x][8],refeicoes[x][1]);

delay ms{1588) ;|
f/Faz a verificacgdo para determinar qual sera o horario da proxima refeigdo.
— P if(proximaRefeicao < 8){ //Guardando apenas o indice do array.
if{hora == horafAtual){
if{minuto »>= minutoAtual){
proximaRefeicao= x;

H
telsed
if (hora> horaftual){
proximaRefeicao= x;
H
)
¥
delay ms{300);
H
—— P if(proximakefeicao < ®) //pega o primeiro indice do array caso os hordrios
proximaRefeicao = B; //agendados sejam menores que a hora atual
)



Implementacao

void verificaHoraParaRefeicao(){

—» if{{horaftual == refeicoes[proximaRefeicao][8]) &&
{minutoAtual == refeicoes[proximaRefeicaon][1]) && *liberouRacaon){
—» motorFundoFalso();
motorRosca();
ffo resto da divisdo trara a posicao da prox. ref.
—» proXimaRefeicao = {proximaRefeicao+1) % nroRefeicoes;
liberouRacao = true; 7/ variavel para nao ficar em loop quando tiver
/7 apenas um horario de alimentacgao
b
—» printf{lcd putc, "\nProx. ref. %82d:%02d\r",refeicoes[proximaRefeicao][ 8],
refeicoes[proximaRefeicao][1]);

¥



Implementacao
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estrutura do alimentador:

Interrupcao do teclado;
motores;

Proteus.



e oObjetivos praticamente atingidos,;

* protétipo supre as necessidades;



Extensoes

e USO de outro microcontrolador:
« LCD grafico;
e controle de agua;

« agendamento de horarios através da
Internet.



