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RESUMO: Neste trabalho construimos um prototipo para facilitar a acessibilidade do pet a
ingerir o alimento com/sem a presenca de seu dono. Dessa forma, nosso objetivo principal
€ do animal se alimentar de uma maneira segura e responsavel nos lugares aonde habita e
diminuir o trabalho manual humano, proporcionando ao dono, apenas, a responsabilidade de
colocar racdo periodicamente dentro do recipiente e ndo diariamente. Para isso, adotamos
como metodologia a PBL — Problem Based Learning, ou seja, aprendizagem baseada em
problemas, para a realizacdo desse projeto, foi utilizada a tecnologia da plataforma Arduino,
aquisicao de facil acesso, com uso de uma placa microcontroladora uno, protoboard,
jumpers, sensor ultrassonico, servo motores, cabos de alimentagédo, além de um vasilhame
de agua que serviu como base para nosso projeto, nele estéo inseridos o sistema e a comida
destinada ao animal divididos separadamente em duas regides. O trabalho atendeu todas
nossas expectativas, em vista do baixo custo e beneficio, pois quando comparados ao
mercado saiu de 3 a 4 vezes mais barato, tendo praticidade e facilidade de coloca-lo em
execucgao. Para finalizar, podemos concluir ap6s todos os testes, o projeto € uma alternativa
bem til e barata quando comparadas com outros equipamentos e tecnologias existentes no
mercado mecanico e automatizados, com total acessibilidade ao publico direcionado.
PALAVRAS-CHAVE: Acessibilidade, animais, arduino, protétipo.

AUTOMATIC PET FEEDER USING THE ARDUINO PLATFORM

ABSTRACT: In this work we built a prototype to facilitate the accessibility of the pet to ingest
the food with/without the presence of its owner. Thus, our main objective is for the animal to
feed in a safe and responsible way in the places where it lives and reduce human manual
work, giving the owner, only, the responsibility to periodically put feed inside the container and
not daily. For this, we adopted as a methodology the PBL - Problem Based Learning, that is,
problem-based learning, to carry out this project, the Arduino platform technology was used,
easy access acquisition, using a uno microcontroller board, protoboard, jumpers, ultrasonic
sensor, servo motors, power cables, in addition to a water container that served as the basis
for our project, where the system and the food intended for the animal are inserted, divided
separately into two regions. The work met all our expectations, in view of its low cost and
benefit, as compared to the market, it was 3 to 4 times cheaper, being practical and easy to
implement. Finally, we can conclude after all the tests, the project is a very useful and cheap
alternative when compared to other equipment and technologies existing in the mechanical
and automated market, with total accessibility to the targeted public.

KEYWORDS: Accessibility, animals, arduino, prototype.

11 INTRODUGAO

Atualmente a sociedade vem evoluindo cada vez mais, ao ponto de conseguir tornar
a vida cotidiana mais facil para a populagédo. Todavia, certos detalhes ainda dificultam o
dia a dia das pessoas, entre eles estd o cronograma de alimentagdo de seus animas de
estimagéo, que é afetado pela rotina corrida da populagéo.

E de conhecimento geral que animas domésticos precisam de atengéo e cuidado por
parte de seus donos, porém muito deixam a desejar em diversos aspectos desde higiene
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e saude até a propria alimentacédo. Entre esses problemas um dos mais comuns é a ma
alimentagéo, pois muitos animais de estimac¢do sofrem por serem pouco alimentados ou
pelo oposto disso.

Existem aparelhos que agem como reguladores nutricionais e ajudam com a
alimentacé@o correta dos animas. Entretanto, eles ndo sé@o acessiveis para o publico de
baixa renda devido aos seus altos pre¢cos de mercado, desse modo eles ganham pouca
visibilidade e os individuos que possuem animas ndo tomam conhecimento de tais
aparelhos.

Desse modo, este projeto consiste em construir um aparelho de monitoramento de
horéario e despejo de alimentos que possa manter o animal de estimagéo alimentado sem
a supervisao frequente de seus donos. O aparelho ira utilizar um sensor ultrassénico para
monitorar se 0 animal estd de 1 a 30 cm do dispositivo e entdo despejard o alimento no
recipiente para que o animal possa se alimentar no horario determinado e com uma quantia
satisfatéria. Assim, a qualidade de vida tanto do dono quanto do animal sera melhorada.

Figura 1: Esquema do projeto

Fonte: Arquivo pessoal (2021)

21 FUNDAMENTAGAO TEORICA

A Robbtica Pedag6gica ou Robédtica Educacional (RE) vem se constituindo numa
forma interdisciplinar de promogéo do aprendizado de conceitos curriculares. Numa aula
com RE o aluno pensa, manuseia, constroi, executa, vé o que da certo, depura o que esta
errado e reexecuta, ou seja, € o esmiugar da teoria através da pratica.

A atividade com robotica educacional é desafiadora e ludica, onde o esfor¢co do
educando é utilizado na criagdo de solugbes, sejam essas compostas por hardware e/ou
software, visando a resolugao de um problema proposto — podendo o mesmo ser real.

Para Schons et al. (2004), a robética pedagogica “constitui nova ferramenta que

Collection: Applied computer engineering Capitulo 1 _



se encontra a disposi¢cdo do professor, por meio da qual € possivel demonstrar na pratica
muitos dos conceitos teéricos, as vezes de dificil compreenséo, motivando tanto o professor
como principalmente o aluno”.

Segundo Zilli (2004), a roboética educacional pode desenvolver as seguintes
competéncias: raciocinio lo6gico; formulacdo e teste de hip6teses; habilidades manuais
e estéticas; relagdes interpessoais e intrapessoais; integracdo de conceitos aprendidos
em diversas areas do conhecimento para o desenvolvimento de projetos; investigacéo
e compreensdo; representacdo e comunicacgdo; trabalho com pesquisa; resolugéo de
problemas por meio de erros e acertos; aplicacdo das teorias formuladas a atividades
concretas; utilizagéo da criatividade em diferentes situacdes; e capacidade critica.

A nossa proposta €, portanto, apresentar e explorar a robética educacional como
elemento motivador da aprendizagem e como tema problematizador na resolugéo de
problemas, tirando vantagem dos dispositivos de baixo custo que hoje permitem o
interfaceamento homem-maquina (Human Interface Device-HID).

O Papel do Professor na Robética Educacional

O papel do professor &€ muito importante no contexto da robética educacional,
atuando tanto no planejamento de atividades didaticas com os recursos da robética, quanto
na execugao da atividade com a robética agindo como elemento mediador e incentivador
para que seus alunos obtenham éxito em suas tarefas. Para tal, torna-se necessario que
o professor sinta-se capacitado a trabalhar com tecnologias que envolvam a roboética
educacional. Assim, ndo sera possivel consolidar a pratica da roboética educacional nas
escolas brasileiras, sem pensar em uma formagédo docente adequada para o uso de
tecnologias educativas. Segundo Kenski,

“(...) € preciso que este profissional tenha tempo e oportunidades de
familiarizacdo com as novas tecnologias educativas, suas possibilidades
e limites para que, na prética, faca escolhas conscientes sobre o uso das
formas mais adequadas ao ensino de um determinado tipo de conhecimento,
em um determinado nivel de complexidade, para um grupo especifico de
alunos e no tempo disponivel.” [Kenski, 1999].

A pouca formacgdo docente existente aliada ao elevado custo de kits comerciais
voltados para a robética educacional ainda contribuem para a pouca atividade desta no
Brasil, principalmente no contexto da educacgéo publica.

O presente projeto utiliza e avanga em algumas idéias e propostas para promover o
uso da robotica em ambientes de ensino-aprendizagem, procurando envolver professores
e outros interessados, mesmo que desprovidos de um background na area.

O projeto Arduino, nascido na Italia em 2005, constitui uma plataforma de hardware
e de software com o objetivo de possibilitar que pessoas ndo especialistas em programacéo
e/ou em eletrbnica possam desenvolver aplicacdes de objetos e ambientes interativos.
Para isso, a proposta do projeto visa tanto a criagdo de um hardware facil de manusear e
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com 0s recursos necessarios para trabalhar com os “mundos” digital e analégico, quanto
um software de desenvolvimento acessivel para a programacéo dos projetos interativos.

Uma vez programado, o Arduino controla uma gama de componentes eletrénicos
como LEDs, motores, displays2 com base nas instru¢cdes recebidas através de sensores
como os de luminosidade e temperatura, acoplados a um dos modelos de hardware.

Atualmente, o Arduino virou uma verdadeira “onda” mundial com aplica¢gdes em
diversos segmentos (musica, artes plasticas, educagédo, meio ambiente, etc.) e com uma
infinidade de comunidades espalhadas no planeta trocando experiéncias sobre seus
projetos.

Partindo desses conhecimentos relatados, veio em mente automatizar o referido
projeto, para isso foram tivemos como embasamento tedrico as aulas assistidas na
instituicdo e orientacbes dadas pelo docente, além disso um curso online especifico em
Arduino assistido na plataforma do Youtube.

Para Paul Farmer (2001), escritor de ficgao cientifica, “o avango da tecnologia sera
{do grande que maquinas futuramente serdo capazes de pensar, através de métodos
menos complexos”, onde sao criados projetos que visam auxiliar os seres humanos na
execucéo de diversas atividades de seu cotidiano do lar. De acordo com o autor, 0s recursos
tecnol6gicos além de auxiliar, facilitam a vida do ser humano devido sua rotina acelerada.

O alimentador automatico facilitara e auxiliara a vida do ser humano utilizando da
tecnologia para alimentar o animal, pois com isso evitara que o pet fique 100% dependente
de seu dono de por comida para ele. Através da tecnologia a comida sera dada de acordo
com a aproximagao animal, em intervalos de refeicoes e ap6s a abertura do alimentador um
tempo estimado de um segundo mantera ele aberto para a ragéo cair, depois desse tempo
ele se fechara para que a comida néo fique sendo desperdi¢ada e jogada a toa.

31 METODOLOGIA

Nesse trabalho foi utilizado o método de pesquisa foi o estudo da arte relacionado
ao tema proposto para entender melhor a realidade da rotina de alimentacdo de um pet.
Nesse viés, as pesquisas bibliogréaficas vao fornecer as informagdes da realidade de uma
alimentacéo dos pets.

Segundo (ALBANO, 2007) com o passar dos milénios o ser humano se deu a liberdade
de domesticar diversos animais. Este processo modificou também o habito alimentar dos
mesmos. E bem verdade que quase a totalidade dos cdes e gatos e muitas aves que
convivem com o homem ja ndo existem mais na Natureza, ou seja, sdo espécies criadas
pelo homem.. A Nutricdo Animal € uma area em amplo desenvolvimento. Hoje existem
varios tipos de racdes, como as secas ou as Umidas, para as mais diversas situagdes e
condi¢cbes. Ragdes light, diet, e também aquelas para animais com dificuldades absortivas
ou para animais obesos. A variedade de tipos leva o proprietario as mais diversas escolhas.
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O autor ainda ressalta que é necessario levar em consideragdo que cada animal
possui um metabolismo diferente, necessidades protéicas e nutricionais das mais variadas.
Portanto, ha a necessidade de escolher uma alimentacdo adequada a cada bicho de
estimacdo. Nao s6 a escolha do tipo de ragéo é importante como também a quantidade
que sera disponibilizada ao animal. Uma forma de estabelecer a quantidade de racédo &
seguir a descricdo nas embalagens. Esta indicacdo segue a regulamentacdo do Ministério
da Agricultura, que se utiliza de formulas pré-estabelecidas para determinar a necessidade
diaria dos animais de acordo com o peso (MOGIANA ALIMENTOS, 2005). A comida em
abundancia, além de provocar obesidade, também pode estar causando outros problemas
de saude ao animal. Deixar a ragéo o dia todo disponivel faz com que a mesma absorva
umidade e acabe azedando, além de ser um possivel atrativo a roedores e vetores como
baratas e camundongos que podem trazer doengas bastante dificeis de serem tratadas
(ALBANO, 2007).

E importante observar que cada espécie possui uma alimentagdo adequada.
Ignorar essa regra quase sempre nao traz consequéncias imediatas, mas provoca reacbes
desagradaveis, a médio e longo prazo (ALBANO, 2007). Conforme Martins (2005) um
gato obeso pode desenvolver doengas como diabete, hipertiroidismo, doencgas cardiacas,
circulatérias, hepéticas, articulares e doencas de pele. Os caes devem receber a racao de
maneira fracionada e em horarios fixo, principalmente os destinados a guarda. Em geral os
cées tendem a ter sonoléncia ap0s as refeicdes. Se para estes sao deixadas quantidades de
racdo a noite toda, além de uma possivel obesidade, € como se estivéssemos convidando-
os a tirarem algumas sonecas durante a madrugada (ALBANO, 2007). Gatos possuem o
costume de se alimentar varias vezes ao dia, portanto, € recomendado deixar ragdo seca
sempre & disposicdo. Embora os gatos gostem de comer o dia todo, ndo se pode deixa-
los comer o quanto quiserem. Uma quantidade diaria de alimento tem de ser estipulada.
(MARTINS, 2005).

Alimentadores disponiveis no mercado

No mercado ja existem varios modelos de alimentadores automaticos para animais
de estimacao. Estes controlam apenas o recipiente de agua, esvaziando o mesmo a cada
ciclo. Porém, a maioria desses equipamentos nao possibilita ao cliente determinar os
horéarios de alimentacdo, e sim apenas intervalos de tempo. Isso faz com que este nédo
possa, por exemplo, dar comida apenas de manha e ao meio dia. O Wing Feeder é um
alimentador programavel para animais do pequeno ao grande porte, com capacidade para
armazenar até quinze quilos de ragdo. Sua estrutura dispde de um recipiente para agua
e outro para comida e ambos sdo abastecidos no horario programado pelo cliente. Este
equipamento alimenta o animal apenas duas vezes ao dia num intervalo de doze horas.
A programacgado do horario ocorre da seguinte forma: a pessoa deve ligar o equipamento
no horario escolhido para a alimentacdo e a partir daguele momento a cada doze horas
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0 equipamento iré liberar comida e agua (WING FEEDER, 2006). O Pet Feeder é outro
modelo de alimentador automatico. Este tem capacidade para armazenar dezenove
quilos de racao no reservatorio e dispde de uma estrutura semelhante ao do Wing Feeder
(TECNOTRI, 2005). O que difere ambos é o intervalo para a liberagéo de comida, pois o Pet
Feeder possibilita ao cliente a escolha do intervalo de tempo para a liberagdo de comida.
Ou seja, através de um botdo e um display a pessoa determina os ciclos para a liberagédo
da racdo. Os produtos acima mencionados ndo tém nenhum tipo de controle sobre os
recipientes de comida. Sendo assim, caso o animal tenha deixado alguma sobra de ra¢do
de um dia para outro o alimentador ira despejar nova quantidade de comida sobre a que
ja estava no recipiente. A falta deste controle pode gerar uma contaminag¢do de germes e
fungos e causar até alguma doenga no animal de estimagéao.

3.1 Materiais

Para a construgéo do alimentador automatico de pet foram utilizados os seguintes
materiais, conforme a tabela e imagens abaixo:

ITENS QUANTIDADE
Placa Arduino Uno 1
Cabo De Alimentagédo Da Placa 1
Protoboard 1
Servo Motores 2
Sensor Ultrassonico 1

Jumpers Macho-Fémea
Jumpers Macho-Macho 14

Tabela 1 — Materiais Utilizados

Fonte: Arquivo Pessoal (2021)

Materiais Utilizados

Fonte: Arquivo Pessoal (2021)
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3.2 Montagem

Para darmos inicio ao projeto de forma organizada, vimos a necessidade de seguir
alguns métodos que garantissem um bom funcionamento em equipe, ocorrendo tudo bem
e sendo o trabalho desempenhado e entregue no tempo estimado.

1° Passo - Desenho do projeto.

Nesse primeiro momento foi idealizado o projeto, o desenho foi uma forma de
representar como o projeto iria ficar fisicamente, levando em consideracgéo as liga¢cdes dos

cabos, instalagédo da placa, etc.

Figura 4: Desenho do Projeto.

Fonte: Arquivo pessoal (2021)

2° Passo - Criagdo do programa.

Nesta etapa, foi construido o programa na plataforma Arduino que realize as
fungbes do projeto, nele estéo inseridos o tempo de abertura para a comida ser jogada na
vasilha, os comandos do sensor de aproximacgéao, etc. Ou seja, é a parte mais trabalhada
do proto6tipo, pois a partir dela é capaz de fazer a execugéo das tarefas.

IDE — Construgdo do Condigo Fonte.
Fonte: Arquivo pessoal (2021)
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3° Passo - Construgéo do circuito.

Na terceira etapa foi desenvolvido a constru¢do de todo o circuito, usando um
vasilhame de agua e o dividindo em duas regides, a superior que esta inserido toda a parte
tecnoldgica do projeto, conexdes dos cabos, ligacdo da placa com a fonte de energia, etc.
Serve como uma area de comando que a partir dela as tarefas seréo executadas. E na
parte inferior esta contida a alimentacéo que sera destinada ao animal.

Fonte: Arquivo pessoal (2021) Fonte: Arquivo pessoal (2021)

4° Passo

Na quarta etapa, o grafite foi uma maneira de deixar a estética do alimentador mais
bonita, pois deixa ele com uma identidade visual, € ndo mais com cara de vasilhame de
agua, o objeto pelo qual é constituido.

Fonte: Arquivo pessoal (2021)

5° Passo - Instalacdes dos servos motores

Nesse momento foi realizada as instalagbes dos servos motores, objetos que sdo
de extrema importancia, pois sdo responsaveis em captar os comandos e depois fazer
abertura e fechamento da porta de onde o alimento vai sair.
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Fonte: Arquivo pessoal (2021) Fonte: Arquivo pessoal (2021)

6° Passo - Testes do programa.

Na Ultima etapa foram feitos os testes para avaliar o que estava correto, o que
precisava modificar, ou seja, os ajustes finais para ter certeza que nao vai ter falhas e riscos
ao animal.

41 CONSIDERAGOES FINAIS

A atividade econOmica de batedores de agai teve um aumento notério nos ultimos
tempos, tendo pessoas que dependem dessa atividade como principal fonte de renda
familiar. No processo de extracdo da polpa do acai ha um tempo necessério para realizar a
extracdo da polpa, pois ultrapassando esse limite podem acontecer alteracdes no seu sabor.
Durante as pesquisas percebemos que os profissionais experientes na area ndo possuem
o conhecimento do tempo exato para a extragdo da polpa do acgai, fazendo apenas uma
estimativa de 5 a 6 minutos. Portanto, com esse trabalho foi possivel identificar um problema

comum com os profissionais iniciantes, e analisando essa problematica foi realizada a
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construgdo de um protétipo com o objetivo de indicar o tempo adequado para o preparo
da polpa, facilitando o trabalho de novos empreendedores e melhorando a qualidade final
do produto. Como os investimentos de cursos de preparagdo para exercer as atividades
das vitaminosas sédo poucos e devido o acgai ser o alimento basico da populagdo do Baixo

Tocantins, o prot6tipo iria auxiliar os profissionais iniciantes na profisséo.

Equipe que realizou o projeto

Fonte: Arquivo pessoal (2021)
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ANEXO - CODIGO FONTE

#include <Ultrasonic.h>
#include <Servo.h>

Ultrasonic Sensor(12, 13);
Servo Servol, Servo2;

int distancia = 0;

float distanciaCM = 0;

int Angulo_Serv1, Angulo_Serv2;
int cont = 0;

void setup() {
Serial.begin(9600);
Servo1.attach(6);
Servo2.attach(7);
Angulo_Serv1 =0;
Angulo_Serv2 = 0;

void loop() {

distancia = Sensor.timing();
distanciaCM = Sensor.convert(distancia, Ultrasonic::CM);

abre();
if (cont ==1){

while ((distanciaCM > 0) && (distanciaCM <= 30)) {
delay(1000);
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distancia = Sensor.timing();

distanciaCM = Sensor.convert(distancia, Ultrasonic::CM);
Serial.print(distanciaCM);

Serial.printin(“cm”);

}
delay(400000);
cont =0;

}
Serial.print(distanciaCM);

Serial.printin(“cm”);
delay(500);

void abre() {
if ((distanciaCM > 0) && (distanciaCM <= 30)) {
Angulo_Serv1 = 180;
Angulo_Serv2 = 180;

Servo1.write(Angulo_Serv1);
Servo2.write(Angulo_Serv2);

delay(1500);

Angulo_Serv1 = 0;
Angulo_Serv2 = 0;

Servo1.write(Angulo_Serv1);
Servo2.write(Angulo_Serv2);

cont=1;

B
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