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Dedicatdria

Como nos meus outros livros, dedico este livro a minha querida

esposa Renata Leal.

“O unico lugar onde o sucesso vem antes do trabalho é no
diciondrio.”

Albert Einstein



Cerne Tecnologia

A Cerne Tecnologia tem uma equipe preparada para desenvolvimento de projetos
eletrénicos em diversas areas: Médica, Entretenimento, Industrial, Robética, Cientifica,
Automobilistica, Aeronautica, etc. Trabalhamos com tecnologia microcontrolada usando o PIC,
ARM, AVR, 8051, dsPIC, PIC24, PIC32 além do Python, Raspberry, Beaglebone etc.
Desenvolvemos o projeto desde sua concepgdo até a entrega do produto final, passando pelas
etapas de esquema elétrico, protdtipo e desenvolvimento de circuito impresso.

Desenvolvemos aplicativos para smartphones/tablets Android, iOS, Blackberry, Windows
Phone e no desenvolvimento de softwares a nivel PC para plataforma Windows, usando
ferramentas como o Visual Basic, C# e C++.

Atuamos na parte de montagem de placas, onde podemos fornecer ambos os servigos de
desenvolvimento de projetos e produgdo ou apenas um destes.

Desenvolvemos esquemas elétricos e layout de PCl, tanto em tecnologia convencional
como SMD.

Temos a flexibilidade de customizar um de nossos produtos, de modo a atender a uma
necessidade especifica do cliente, tornando o custo de desenvolvimento menor se comparado
a construgdo de um projeto desde a sua fase inicial.

Desenvolvemos e fornecemos kits didaticos para diversos microcontroladores além de
apostilas, livros e e-books.

Na hora de desenvolver um projeto ou equipar seu laboratério ndo hesite em nos
contatar. Entre em contato conosco através do enderego cerne-tec.com.br para obter mais
informagdes.

Conhecimento para o Desenvolvimento

cerne-tec.com.br
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Capitulo |
Metodologia de desenvolvimento

1. Introdugao

Esta literatura € uma continuacdo da obra Programando o ESP32
no Python (2020) do mesmo autor e editora, onde outros exemplos
serdo explorados de modo que o leitor possa ampliar seu
embasamento tedrico e pratico para desenvolver mais aplicagOes
nesta ferramenta. E importante que o leitor tenha ciéncia dos assuntos
abordados na obra citada, para que haja um melhor aproveitamento
do conteudo a ser apresentado.

Acompanhe o sumario para verificar os temas abordados neste
volume.

A placa didatica utilizada foi a NODEMCU-32S, onde 0s recursos
para testar os circuitos propostos serdo conectados através das
conexdes disponiveis na lateral do kit. Tal kit estd a venda no site

www.cerne-tec.com.br.




Capitulo Il

Partida de motor AC

1. O motor AC

O motor AC possui um campo de aplicagdes maior se comparado ao
do motor DC, pois o custo de fabricacdo deste é menor. Encontra-se no
mercado o motor AC disponivel em diversos formatos e niveis de
tensdo como monofasico, bifasico e trifasico. A seguir a representacao
do motor AC monofasico e trifasico, que sao os mais utilizados no
mercado observando que o trifasico pode ser encontrado com 3, 6 ou
até mais fios (polos) e em todos é normal encontrar um fio de
protecdo (PE) para igualar o referencial da carcaca do motor ao

potencial do terra.
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Neste capitulo é tratada diversas formas de acionar o motor AC.



2. Acionamento de motor monofasico

O acionamento do motor monofasico é relativamente simples, onde
encontra-se uma contatora ou um relé controlado por um pino do
NODEMCU-32S no qual este pode acionar o motor de forma
temporizada, pressionar de um botdo ou outra légica que esteja
implementada. Na figura a seguir, visualize o diagrama elétrico para

controle de um motor monofasico.
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Para alimentar um motor e coloca-lo em movimento, deve se
alimenta-lo pela entrada R e ligar ao neutro (N) o outro terminal. O
esquema elétrico deste controle no NODEMCU-32S é o apresentado a

seguir.
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Observe que o motor é controlado pelo pino digital GPIO16, que
estda ligado a um driver para acionamento do relé em seguida. Sempre
que este pino digital estiver acionado, o relé ira ligar corroborando
para o acionamento do motor monofasico. A seguir é apresentado um
fluxograma que apresenta a ldgica implementada no programa, em
gue sempre que o botdo conectado ao pino digital 12 for pressionado,

0 motor seja acionado.
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A seguir esta apresentado o programa que implementa o algoritmo

apresentado.

from machine import Pin

MOTOR=Pin (16, Pin.OUT)
BOT1=Pin (12, Pin.IN)

while True:
if BOT1.value ()==0:
MOTOR.high ()
else:
MOTOR. low ()
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