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Este trabalho é dedicado a todos os
professores que acompanharam Nosso
desenvolvimento e nos incentivaram a concluir o
curso técnico.



RESUMO

Este projeto tem como objetivo a melhoria da seguranca, conforto das
pessoas e a prevencao de acidentes entre outros fatores, através de um sistema
inserido no veiculo controlado por um sinal de radio frequéncia e delimitando a
velocidade maxima em que o automoével pode trafegar em determinadas areas,
retirando o controle do automovel das maos do motorista temporariamente e assim

mantendo uma velocidade segura para o local.
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Introducao

O projeto objetiva explorar a mecéanica e a eletrbnica existente na
automobilistica, envolvendo aplicacdes eletrdnicas e mecéanicas sobre o controle de
vazao de combustivel do veiculo.

O coracdo do projeto é a diminuicdo notavel dos indices de acidentes em
centros urbanos e em rodovias, como também a imposicdo dos direitos de quem
frequenta escolas e hospitais onde existe a obrigatoriedade de trafegar em uma
baixa velocidade, além de poder aplicar em outras areas como, por exemplo, onde
houver ciclovias que ultimamente tem tido muitos acidentes.

Entende-se que existe a possibilidade de diminuicdo desses indices, a cada
dia que se passa existem mais carros e com isso, mais motoristas imprudentes que
ocasionam acidentes, e com a aplicacdo deste, seria até mesmo possivel reduzir
drasticamente a porcentagem de acidentes por alta velocidade nas cidades, e até
mesmo a abolicdo de lombadas em centros urbanos.

Refere-se a abordagem e aos procedimentos que o grupo pretende adotar
para execucdo do trabalho de pesquisa. No caso do TCC, como se pretende
construir um produto para resolver algum problema, sugere-se o método de

engenharia.
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1 - Fundamentacdao tedrica

1.1 - Base historica

De acordo com o site SUAPESQUISA, o primeiro carro motorizado foi criado
pelo engenheiro aleméo Karl Bens em 1885, utilizava somente de trés rodas, e era
movido a gasolina. Ele funcionava através de arranque por manivela e tinha poténcia

de somente 0.8 Cv, ou seja, ele ndo ultrapassava 18 km/h.

I L
.oz S

Figura 1 - Primeiro carro a combustéo
http://www.suapesquisa.com/cienciastecnologia/carrosantigos/

A partir dai outros também criaram veiculos que foram se desenvolvendo
cada vez mais, como por exemplo, em 1892, Henry Ford faz seu primeiro Ford para
a América do Norte. O tempo foi passando e outros paises foram investindo na area
automobilistica, principalmente depois da Segunda Guerra Mundial, onde as fabricas
de veiculos comecaram a fabricar em larga escala.

O automodvel movido por injecdo eletrdnica ja € uma tecnologia mais recente,
o que facilitou em diversos requisitos como o conforto, a seguranca e a dirigibilidade

dos veiculos nos dias atuais.
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1.2- Mercado

Existem alguns produtos semelhantes ao projeto em questdo que visam 0
controle da velocidade de automéveis com o objetivo de tornar o transito seguro,
porém um diferencial deste projeto € que independente do que o motorista decida,
se ele quer ultrapassar a velocidade ou nao, o controle ndo serd mais dele.

Pode-se ver radares por todos os lugares hoje em dia, e mesmo auxiliando
com a aplicacdo de multas eles ndo resolvem, pois, o radar ndo obriga o carro a
diminuir, e pode muito bem ser enganado ja que alguns GPSs sinalizam a
localizag&o destes.

Também existem carros mais modernos que o motorista pode definir uma
velocidade limite para seu veiculo e assim que ele atinge a velocidade € emitido um
sinal sonoro alertando o motorista. Ou até mesmo definir uma velocidade e o carro a
mantera independente se o motorista acelera ou ndo ou de quanto ele acelera, e
assim que o freio é acionado o carro desativa esta funcdo, mas ambas as opcdes
guem define € o motorista fazendo com que ndo tenha nenhum efeito quase no

problema em questao.

1.3- Introducao a fundamentacdao

O projeto aborda a parte mecéanica e eletrénica do sistema de injecdo de um
automovel. Tal sistema € todo trabalhado em cima de um MCE - mddulo de controle
eletrbnico, que € o cérebro do carro recebendo e armazenando informacdes para

logo em seguida reproduzir tais informagdes junto aos atuadores.

1.4- MCE (mo6dulo de controle eletrénico)

De acordo com o site INFOMOTOR, esse componente recebe informacdes de
sensores e funciona através de um processador de alta velocidade que processa
tais informagdes para acionar os atuadores de maneira que o sistema obtenha um

melhor funcionamento em qualquer nivel de uso do motor.
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Figura 2 - MCE (médulo de controle eletrénico) da General Motors

1.4.1- Memorias do MCE

Dentro deste componente existem duas memdrias, uma que vem com as
pastas de arquivos instaladas de fabrica para que possa ser feita a simulacdo do
acionamento do sistema mesmo com a maior variacdo de funcionamento do motor
chamada ROM (Read Only Memory). E outra chamada RAM (Randon Access
Memory) que recebe e armazena as informagdes de cada ciclo de funcionamento
dos sensores, organizando-as em pastas para que o médulo possa comparar as
informacdes de ambas as memoarias para que possa se definir a melhor estratégia

de atuacao para um maior rendimento do liquido em combustéo.

1.4.2- Como funciona o MCE

Essa comunicacdo e fornecimento de informac¢des para o MCE (Modulo de
controle eletrénico) € quase que instantanea, ou seja, em milésimos de segundos 0
sensor mandou a informagdo que € devidamente interpretada, comparada e
compreendida, fazendo com que rapidamente o médulo defina qual a melhor acéo a
ser tomada para um funcionamento melhor do automdével, definindo os atuadores
que precisa ser acionado além de considerar todos os sensores do carro.
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1.5- Corpo de borboleta eletrénico

A parte desta comunicacdo que mais sera abordada neste trabalho é entre
acelerador, médulo e borboleta, pois de acordo com a posicdo em que a borboleta
se encontra, o sensor informa ao cérebro do nosso sistema que define a vazéo de
combustivel a ser utilizada. J& o acelerador € quem vai definir (através do modulo) a

posicdo da borboleta eletronica.

Figura 3 - Corpo de borboleta - http://www.carrosinfoco.com.br/carros/2012/07/injecao-
eletronica-corpo-de-borboleta-a-aceleracao-eletronica

z

Como é mostrado no site CARROSINFOCO, antigamente o acelerador era
diretamente ligado ao corpo de borboleta, trazendo assim todo comando ao
motorista. Porém os carros de hoje em dia funcionam a base de eletromecéanica,
sendo as engrenagens acionadas por componentes eletrénicos, e o corpo de

borboleta € somente acionado pela informac¢édo do modulo.

1.6- Sistema de injecao eletrénica

O acelerador manda uma informagédo do grau de inclinacdo em que ele se
encontra para o MCE, que por sua vez armazena e interpreta esta informacao
através da comparacao das duas memorias, e em questdo de milésimos define o
grau de abertura da boca onde ocorre a vazao de combustivel definindo assim as

rotacBes por minutos que o motor devera fazer.
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1.7- Adaptacéo do sistema

Como ndo é possivel modificar um modulo para outros tipos de configuragdes
sem um determinado codigo de seguranca conhecido somente pelo fabricante, sera
utilizado um micro controlador arduino para que se possa obter um sistema parecido
ao do automovel.

Este componente tornara possivel a configuracdo do grau de abertura da
boca da borboleta independente do motorista, sera cortada a comunicacédo entre o
acelerador e 0 modulo e quem passara a mandar essas informacdes vai ser o micro

controlador que sera acionado por uma radio frequéncia.

1.7.1- Micro controlador

Este componente tem a capacidade de armazenar informacdes
preestabelecidas e entdo através de um comando acionado por um sinal localizar e
ler a informacéo desejada definida por um sinal.

No micro controlador tera todas as informacgdes de velocidade (inclinacao do
acelerador) que deverd ser adotada pelo médulo, ou seja, se ao passar pelo
transmissor e o micro controlador detectar a radio frequéncia ele sera acionado e
mandara a informacdo de acordo com o sinal recebido, determinando a abertura do
corpo de borboleta e com isso sua vazdo de combustivel para determinada

velocidade.

Figura 4 - Micro controlador Arduino — Foto tirada pelo grupo
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1.7.2- Transmissor e receptor de radio frequéncia

Serdo utilizados os transmissores e receptores de curto alcance TWS — bs,
gue sao ideais para a distancia que se pretende passar o sinal. S&o apenas dois
dispositivos eletronicos onde se fara a transmissdo dos dados que informardo a
velocidade que nao devera ser ultrapassada.

Uma antena para que possa ser transmitido o sinal configurado através do

seu circuito eletrénico.

ﬁf PW:'T?D s

Figura 5 - Receptor e Transmissor TWS-BS

Figura 6 — Nosso Circuito de Transmisséo a Radio -
Foto tirada pelo grupo



2 — Planejamento do Projeto

2.1- Diagramas de blocos

Alimentacio
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Receptor Micro
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Eletronica €< MCE
\ ‘l, Y, \
Corpo de
Borboleta Motor
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O sistema abordado funcionara da seguinte maneira:

A placa de transito que informa o limite de velocidade, terd embutido em si
mesma, um transmissor que enviara um sinal com informacdes ao receptor, para
gue possa ser feita a leitura de tais informacdes através do micro controlador.

O micro controlador por sua vez ird comparar a velocidade informada pelo
receptor com a que 0 carro esta, se estiver maior que a indicada pelo receptor, o
micro ira mandar um comando, que ird controlar a injecao eletronica, que por sua
vez ira mudar a inclinacdo do corpo de borboleta, assim, controlando diretamente a
quantidade de combustivel que esta entrando no motor, o que limita a velocidade

maxima que o motor pode chegar.



2.2- Fluxograma de funcionamento
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3 — Desenvolvimento do Projeto

Iremos utilizar um pedal para interpretar a aceleracéo e freio do carro, numa
suposta situacdo no qual nosso projeto de velocidade independente atua,
controlando o veiculo.

Implementamos também um compartimento quadrado com uma saida, que é

ligada a um servo motor, que ira simular o corpo de borboleta, ou seja, a evasao de

combustivel no motor dependendo do comando do micro controlador.

@ sketch_jun07b | Arduino 1.6.8
Arquivo Editar Sketch Ferramentas Ajuda

sketch_jun07h

#include <Mecdbusino.h>
#include <Servo.h>
Servo servol; // cria o servo para ser controlado
McdbusinoSlave modbusine_slave(l);
uintlé_t tab_reg[10];
// Pino analgico de sinal do potenciometro e rfid
int pot_acel = 0;
int pot_rfid = 1;
int buttonPin2 = 3;
nt buttonPin = 2;
ariavel que armazena o valor lido

0
Q

int var_acel;
int acelMin = 0; // minimum sensor value
int acelMax = 1023; // maximum sensor value

t var_rfid;
int rfidMin

= 0; // minimum sensor value
int rfidMax = 1023; // maximum sensor value
int var_mrc;
int mrcMin = 0; // minimum sensor value
int mrcMax = 1023; // maximum sensor value

int val_servo;
int cont = 07
int buttonState = 0;
int buttonState2 = 0;




&9 sketch_jun07b | Arduino 1.6.8
Arquivo Editar Sketch Ferramentas Ajuda

sketch_jun07h

void setup() {
medbusino_slave.setup(9600);
// Define que o servo da borboleta esta ligado a porta 10
servol.attach(10);
pinMode (buttonPin2, INPUT);
pinMode (buttonPin, INPUT):
pinMode (pot_acel, INEUT);
pinMode (pot_rfid, INPUT);

while (millis() < 5000) {
var_acel = znalogRead(pot_acel):;

// record the maximum sensor value
if (var_acel > acelMax) {
acelMax = var_acel;

// record the minimum sensor value
if (var_acel < acelMin) {
acelMin = var_acel;

@ sketch_jun07b | Arduino 1.6.8
Arquivo Editar Sketch Ferramentas Ajuda

sketch_jun07h

acelMax = var_acel;

// record the minimum sensor value
if (var_acel < acelMin) {
acelMin = var_acel;

}
while (millis({) < 5000) {
var_rfid = analogRead (pot_rfid):

if (var_rfid > rfidMax) {
rfidMax = var_rfid;

// record the minimum sensor value
if (var_rfid < rfidMin) {
rfidMin = var_rfid;

while (millis() < 5000) {

// record the maximum sensor value
if (var_mrc > mrcMax) {

mrcMax = var_mrc;
}




@ sketch_jun07b | Arduino 1.6.8
Arquivo Editar Sketch Ferramentas Ajuda

sketch_jun07h

// record theé minimum 3ensor

if (var_mrc < mrcMin) {
mrcMin = var_mrc;

}

}
Serial.begin (9600);

veid loop() {
var_acel = analogRead(pot_acel);
var_acel = map(var_acel, acelMin, acelMax, 0, 240);
var_acel = constrain(var_acel, 0, 240);
var_rfid = analogRead(pot_rfid);
var_rfid = map(var_rfid, rfidMin, rfidMax, 0, 240);
var_rfid = constrain(var_rfid, 0, 240);
var_mrc = map(var_mrc, mrcMin, mrcMax, 0, 240);
var_mrc = constrain(var_mrc, 0, 240);

tab_reg[0]
tab_reg[l]

600;
€00;

buttonState = digitalRead(buttonPin);
buttonState2 = digitalRead(buttonPin2);

if (buttonState == HIGH) {
cont = cont + 1;
} else if (buttonState2 == HIGH) {

9 sketch_jun07b | Arduino 1.6.8
Arquive Editar Sketch Ferramentas Ajuda

sketch_jun07h
} else 1r (buttonotate
cont = cont - 1;

}

switch (cont){
case 0:
var_mrc
break;
case 1:
var_mrc = 25;
break;

case 2:
var_mrc = 50;
break;

case 3:
var_mrc = 75;
break;

case 4:
var_mrc = 100;
break;

case 5:
var_mrc = 150;
break;

case 6:
var_mrc = 50;
break;
delay(100);

}

0;



@ sketch_jun07b | Arduino 1.6.8
Arquive Editar Sketch Ferramentas Ajuda

sketch_jun07h

if (var_mrc == 0 s& var_rfid == 0){

val_servo = var_acel;

}
else if (var_acel <= var_mrc && var_rfid == 0){
val_servo = var_acel;

}

else if (var_acel <= var_rfid &s& var_acel <= var mrc ){
val_servo = var_acel;

}
else if (var_acel > var_mrc && var_mrc > var_rfid sz var_rfid != 0){
val_servo = var_rfid;
}
else if (var_acel > var_rfid && var_rfid > var_mrc z& var_mrc != 0){

val_servo = var_mrc;
}
else if (var_acel > var_mrc){
val_serve = var_mrc;
}
else if(var_acel > var_rfid){
val_servo = var_rfid;

}

// Move o eixo do servo, de acorde com ¢ angulo
servol.write (val_servo);

tab reg[0] = val_servo;

tab_reg([l] = cont;

modbusino_slave.loop(tab_reg, 10);

& sketch_jun07b | Arduino 1.6.8
Arquivo Editar Sketch Ferramentas Ajuda

sketch_jun07h

val_servo = var_mrc;
}
else if (var_acel > var_mrc){
val_servo = var_mrc;
}
else if(var_acel > var_rfid){
val_serve = var_rfid;

}

tab_reg[0] val_servo;
tab_reg[l] = cont;
modbusino_slave.loop(tab_reg, 10);

Serial.print("valor do acelerador: ");
Serial.println(var_acel);
Serial.println("valor mrc: ");
Serial.println(var_mrc);
Serial.print("valor do rfid: ");
Serial.println(var_rfid):
Serial.print("valer do serve: "):
Serial.println(val_servo);
Serial.print("valor da marcha");
Serial.println(cont);

// RAguarda o servo atingir a posicéo
delay(500);

22
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4D Elipse SCADA - C:\PROGRAM FILES\ELIPSE SCADA\DRIVERS\TCC.APP <Tela>
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4 — Resultados Obtidos

O objetivo inicial era elaborar todo um sistema de protecdo veicular que
englobasse toda a parte eletrénica do veiculo. O projeto inicial utilizava transmissor,
receptor, temporizador e o freio para desacionar o nosso sistema. Decidimos que a
utilizacdo do temporizador ndo seria necessaria, entdo o substituimos por outro
transmissor para desacionar o sistema.

O projeto inicial pretendia usar o micro controlador 8051 em linguagem
Assembly, cujo nés estudamos no terceiro moédulo de nosso curso, mas no fim
decidimos usar o micro controlador Arduino, pela sua versatilidade e facilidade de
programacao.

Ao fim de nosso projeto, conseguimos finalizar a ideia central de
desaceleracdo automéatica. Mesmo com alguns problemas de programacéo do micro

controlador e a parte eletrénica, conseguimos finalizar o projeto a tempo.
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Conclusao

O objetivo do Trabalho de Conclusao de Curso, TCC, era elaborar um projeto
que ajudasse a humanidade de alguma forma, e que para isto colocassemos o
nosso conhecimento obtido no curso em pratica, e conseguimos. NOs pensamos nos
acidentes de transito, um problema que engloba toda a sociedade, pois 0s meios de
transporte estdo interligados a nossa vida, tanto na locomoc¢édo diaria como na
economia da sociedade. O objetivo é aumentar a seguranca e a sensacdo de
conforto em rodovias e centros urbanos.

Embora a ideia de velocimetro independente pareca complexa, conseguimos
montar e programar cada componente sem muitas dificuldades. Dividimos as tarefas
e responsabilidades igualmente entre os membros do grupo, desde a monografia e
magquete até a programacao do micro controlador.

So6 temos a agradecer toda paciéncia, dedicacao e profissionalismo que
NOSS0S mestres e professores tiveram em nos auxiliar e orientar n4o somente neste

projeto de concluséo, e sim no decorrer de todo curso.
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