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“A felicidade nédo deve limitar-se a um pequeno ntimero de

pessoas; ela pertence a todos.”

Antoine L. Lavoisier



Kits Didaticos e Gravadores da Cerne Tecnologia

A Cerne tecnologia tem uma linha completa de
aprendizado para os microcontroladores da familia ARDUINO,
8051, Holtek, dsPIC, ARM e etc. Veja os detalhes de cada um nas

figuras abaixo:

Kit Arduino

e Gravacao On-Board
e Comunicacao Serial RS232
e Entradade 12V

Uma linha completa de componentes para o
desenvolvimento de seus projetos eletrénicos como displays,
PICs, botoes, leds, cristais etc. Visite a nossa pagina na Internet e

conheca melhor nossos servicos e produtos.

Conhecimento para o Desenvolvimento

www.cerne-tec.com.br
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Metodologia de desenvolvimento

1. Introducao ao RTOS

Esta literatura é uma continuacao da obra RTOS com PIC
Com base no RTOS OSA, mikroC PRO e PIC18F4620 (2014) do
mesmo autor e editora, onde o objetivo é estudar como
implementar um RTOS no PIC para em seguida ler o sensor titulo
da obra como um processo usando para isso o recurso do RTOS.

E fundamental que o leitor tenha lido e praticado a
referéncia informada de modo a ter melhor aproveitamento na
obra..

A placa didatica utilizada foi o kit PIC MASTER com base
no processador PIC18F4620 ou PIC18F2620. Tal kit e acessorios

estao a venda no site www.cerne-tec.com.br.



http://www.cerne-tec.com.br/

Capitulo Il

Dinamometro

1. Introducao

O dinamobmetro é o equipamento que possibilita a medicao de
forca. H4 modelos analégicos, compostos de molas e os digitais, onde
sensores de deformacdo fornecem uma tensdo analégica
proporcional a forca aplicada. Nesta literatura, um sensor deste tipo
foi utilizado.

O modelo de projeto adotado segue a figura abaixo, onde um
sensor fornece a tensdo analdgica proporcional a forca em Newton
no qual o sensor estd submetido e um LCD mostra tal resultado,

servindo de IHM (Interface Homem Maquina).

LCD
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2. Sensor de forca

O sensor dinamoémetro de mao utilizado nesta literatura é o
modelo HD-BTA da Vernier Technology, cuja figura esta apresentada

abaixo.

Fonte: http://www.vernier.com/products/sensors/hd-bta/

Este sensor é preparado para medir forca muscular, pois é um
dinamometro de mao. Sua faixa de operacdo é 0 a 850N e possui

precisdo de 0,6 N.

O acesso ao sensor ¢é feito através de um conector BTA (British

Telecom Analog), conforme visto na figura a seguir.



British Telecom Analog Connector (RH)

o TP

Fonte: http://www.vernier.com/support/sensor-pinouts/

A disposicao dos pinos para a medicao analégica do

dinamometro esta disponivel na préxima tabela.

Pino Funcao
1 Sensor output + 10V
2 GND
3 Vres
4 AutoIDENT
5 5v
6 Sensor output 0 a 5V

Fonte: http://www.vernier.com/support/sensor-pinouts/

Apenas os pinos 2 (GND), 5 (5V) e 6 (Sensor output 0 a 5V) sdo

utilizados nesta aplicacao.

A saida de tensao (sensor output) é maior conforme for a forca
aplicada ao dinamémetro. O datasheet do sensor fornece a equacao
a ser aplicada para obter-se a forca em Newton (N), no qual esta

expressa a seguir.



F =175.416V - 19.295

Ou seja, ap6s a leitura da entrada analégica, deve-se executar o
calculo matematico acima de modo a obter o valor da forca em

Newton e apresenta-la no display.

Note que V equivale a tensdao em Volts proveniente do sensor
na faixa de 0 a 5V. O PIC18 discretiza tal valor através do conversor
analdgico para digital na faixa de 0 a 1023, por tratar-se de ADC de 10
bits. Sendo assim, tal resultado deve ser primeiramente convertido
para tensdo para em seguida ser aplicado a equacao apresentada e

assim encontrar o resultado da forca em Newton.

3. Esquema elétrico

O esquema elétrico para este projeto esta apresentado a
seguir, onde o sensor dinamoémetro (Hand dinamometer) esta
conectado a entrada analdgica 0 do PIC18. Além disso, o display LCD
permite apresentar a forca em Newton medida.

10



