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Resumo: O presente trabalho tem como objetivo projetar e construir um alimentador automatico para animais
domésticos que seja capaz de medir e mostrar para 0 usuario a quantidade de racdo/alimento presente no
recipiente. Assim como, ter a funcéo de receber horas e quantidades padrdes de racdo para que seja depositado
para o animal. O prot6tipo sera controlado através de uma plataforma virtual e se conectard a rede Wi-fi da
residéncia. Dessa forma, o usuario podera automatizar esse processo e ainda controlar a dieta do seu animal de
estimagdo.
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1. INTRODUCAO

Animais de estimac¢do sdo muito comuns atualmente nas residéncias, contudo, as rotinas das pessoas
impedem cada vez mais que os donos tenham tempo para realizar algumas atividades basicas para com seus pet’s.

Hoje em dia animais domésticos, sejam cées ou gatos, estdo presentes em muitas residéncias. E possuir um
animal de estimacdo em casa requer algumas responsabilidades. Com a globalizacdo e os novos estilos de vida
bastante corrido das pessoas fazem com que donos de pets ndo tenham tanto tempo para realizar as
responsabilidades basicas para com seu animal [1], como alimenta-los. Ou até mesmo, pessoas que precisam
viajar bastante a trabalho e ndo possam estar colocando a racdo de seus animais, mas que ainda assim querem
possuir um companheiro em casa. Na internet existem formas de desenvolver recipientes armazenadores de ragédo
de modo que nunca falte alimento na vasilha do animal. Contudo, é interessante a ideia de que o dono possa
controlar os horarios e as por¢des de alimentagao de seus bichos visto que cada raca e tipo fisico de animal muda
0 modo no qual ele deve ser alimentado [2], sendo necessario assim controlar a sua dieta.

Pensando nisso, o presente trabalho tem como objetivo projetar e construir um alimentador automatico para
animais de estimagdo. O projeto em questdo visa facilitar e automatizar a alimentacgéo de animais domésticos, de
forma que os donos possam programar horéarios de alimentacéo e quantidades de racdo bem definidas através de
uma plataforma em qualquer lugar do mundo e o dispositivo seja capaz de atuar conforme essas informacdes.

2. REFERENCIAL TEORICO
2.1. Alimentadores automaticos

No mercado existem alguns produtos que oferecem a comodidade e a praticidade para donos de animais de
estimacdo quando se trata da alimentagdo. Alimentadores automaticos sdo dispositivos utilizados para tornar a
tarefa de alimentacdo dos animais de estimacdo mais simples de forma a ndo ocupar tempo no dia a dia.

Internacionalmente podem ser encontrados modelos que permitem o controle do horario e da quantidade de
alimento, contudo, os precos existentes sdo bastantes elevados, podendo custar até U$ 179,00 [3] como é o caso
do PetNet®. No Brasil podem ser encontrados produtos similares de até R$ 1400,00 [4]. Esses modelos
considerados mais inteligentes e tecnolégicos contém além das fungdes principais de manter uma dieta regrada,
outras funcdes, como por exemplo, a possibilidade de fotografar o animal através do dispositivo e até realizar
video-chamada. Tais funcGes adicionais elevam o prego de mercado desses alimentadores.

Na internet, através de uma breve pesquisa, é possivel encontrar tutoriais para a confecgdo de alimentadores
automaticos a partir de tubos de PVC. Tal modelo ndo é considerado tdo tecnoldgico por utilizar somente da
gravidade para que tenha sempre uma certa quantidade de alimento no recipiente alimentador. Com o0s
alimentadores de PVC também néo é possivel controlar os horarios a serem alimentados com o fim de regrar a
dieta do animal. O custo para a confeccdo de um dispositivo como esse pode ser bem barato, podendo ser usado
materiais de casa ou adquirindo-se facilmente em lojas de materiais de construgdo, por outro lado é possivel
comprar no mercado nacional por até R$ 60,00 [5].




2.2. ESP8266

O ESP8266 é um chip com Wi-fi integrado ideal para projetos IoT (internet das coisas), seu baixo consumo de
energia elétrica e seu formato compacto o torna o chip ideal. O ESP8266 possui um processador de 32 bits da série
L106 Diamond, o seu clock pode ser de 80 MHz até 160 MHz. Ele suporta o protocolo de rede 802.11 b/g/n sendo
possivel uma conexdo a uma distancia de 70 metros por meio da antena de microfita. O modulo ESP8266 pode ser
encontrado no mercado nacional por 50 reais [6].

O ESP8266 pode ser alimentado com até 3,3 V sendo essa sua tensdo de funcionamento. Ele conta com 11
portas GPIOS sendo 4 do tipo PWM, uma porta ADC com uma precisao de 10 bits e com tensdo méaxima de saida
del1V[7].

2.3. NodeMCU

A Node MCU é uma placa de desenvolvimento baseada no modelo ESP-12. Em conjunto com o ESP8266 o
NodeMCU possui uma grande gama de aplicagdes. O seu uso se assemelha a de um Arduino UNO com um médulo
Wi-fi. Contudo, a placa NodeMCU possui maior quantidade de portas digitais e apenas uma porta analégica. Ela
pode ser alimentada com uma tensdo de 4,5 V a 9 V, a partir de tensGes superiores a maxima recomendada, o
maédulo processador podera aquecer mais do que o normal. A alimentacéo e a comunicagdo com um computador
se ddo através de uma porta micro USB, o que facilita a compatibilidade de entrada para realizar a programacao.
Um ponto a ser considerado para 0 NodeMCU com o ESP8266 é que sO existem saidas de tensao de 3,3 V [8],
sendo necessario alimentacdo externa caso 0 usuario precise de uma tensdo maior em sua aplicagdo. A Figura 1
mostra a distribui¢do dos pinos da placa.
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Figura 1: Pinagem do NodeMCU. [9]

A placa NodeMCU com ESP8266 pode ser encontrada facilmente no mercado nacional e internacional. Uma
de suas vantagens é ser uma placa microprocessadora com um mddulo Wi-fi integrado. A sua programacao pode
ser feita através da propria IDE do Arduino, ou até mesmo por meio de outros compiladores como o Visual Code
da Microsoft.

2.4. Célula de carga

As células de cargas sdo dispositivos capazes de medir uma flexdo no material que por sua vez representa o
peso o qual estd causando tal deformacdo. Através da mudanga no corpo da célula, é gerada uma tenséo de saida
a qual se transforma em dados de massa [10]. Células de carga também séo conhecidas como Strain Gage, elas
podem ser feitas de aco inox ou aluminio, No seu corpo existem sensores que sao 0s responsaveis por medir a
flexdo no material rigido e transformar em sinal elétrico. O circuito equivalente de uma célula de carga é de uma
ponte de Wheatstone, ou seja, através das mudangas da resisténcia variavel sdo gerados sinais elétricos que serao
transformados em dados posteriormente.

Células de cargas sdo amplamente utilizadas na confeccdo de balangas digitais, tais componentes podem ser
encontrados individualmente no mercado nacional por R$15,00 [11]. As Strain Gages podem ter diferentes
capacidades maximas, variando de 1 até 50 Kg. A sua carga maxima suportada também nos fornece a informacao
de sua precisao, sendo geralmente 0,001% da capacidade maxima [10]. Ou seja, quanto maior a capacidade de




uma célula de carga menor é sua precisdo, sendo assim ndo é recomendado células mais robustas para uso que
necessite de uma alta precisdo.

2.5. Mddulo HX711

O HX711 é um modulo amplificador de sinal amplamente utilizado em conjunto de Strain Gages na produgao
de balancas digitais. Ele tem a funcéo de amplificar o sinal fornecido pela célula e possibilitar uma leitura mais
precisa do sinal através de um microcontrolador como o Arduino ou outros. O funcionamento do mddulo se da
através da conversdo de mudancas no valor da resisténcia elétrica em poténcia elétrica. A sua tensdo de
funcionamento é de 4,8 VV 45,5 V DC, sendo a tensdo recomendada de opera¢do de 5 V [13]. Sua preciséo é de 24
bits e possui uma taxa de atualiza¢do de 80 Hz. A Figura 2 mostra o circuito de utilizagdo de uma célula de carga
juntamente com o0 médulo HX711.

Célula de Carga

Figura 2: Circuito e funcionamento do conjunto célula de carga com o mddulo HX711. (Autoria Propria)

2.6. MQTT Broker

O Message Queue Telemetry Transport (MQTT) é um protocolo de comunicagdo entre maquinas através da
internet. Ele foi desenvolvido com base no conjunto de protocolos TCP/IP e permite conexdo com a internet e
consequentemente com outros dispositivos, além de poder usar servigos de backend. O protocolo MQTT foi
inventado inicialmente pela IBM com a intensdo de comunicacdo entre satélites e pipelines de petroleo [14].
Contudo, com a evolucdo e inovacdo na area de 0T, o protocolo de comunicacdo passou a ser amplamente
utilizados para projetos desse tipo.

A utilizacdo do MQTT em projetos 10T se torna ideal por véarios fatores, um deles é a caracteristica de ser uma
rede leve e flexivel, ou seja, permite a sua implementagédo em dispositivos com hardware muito restrito quando se
trata de banda limitada e alta laténcia. Além disso, 0 MQTT € um protocolo de comunicagdo assincrona, isso
significa que esse sistema de comunicacdo desacopla o0 emissor do receptor [14]. Sem a necessidade de resposta
de um servidor para a comunicagao, esse protocolo facilita a comunicacao entre as partes.

Uma outra caracteristica desse tipo de protocolo é ser um modelo de publicacdo e assinatura. Dessa forma ele
define duas entidades na rede, um messege broker e os clientes. Broker é um servidor que tem a func&o de receber
todos os dados que os clientes enviarem e dai encaminhar esses dados para outros clientes que forem convenientes.
Um cliente pode ser qualquer coisa que forneca algum tipo de dado, pode ser um sensor térmico, uma célula de
carga ou de qualquer outro tipo. Assim como um cliente também pode ser uma plataforma ou aplicativo que
processe os dados recebidos de outro cliente e passe as informagdes ao usuério [15].

Pelo fato de que o MQTT organiza as informagdes recebidas em topicos, os desenvolvedores de plataformas
10T que utilizam esse protocolo tem a facilidade e flexibilidade de desenvolver para usos bem especificos que cada
usuario necessita. Por exemplo, o usuario pode enviar informag6es especificas para um dispositivo através de
recursos bem definidos na plataforma e a0 mesmo tempo receber dados enviados pelo dispositivo na mesma
plataforma, isso tudo sem a necessidade de resposta de um servidor. O broker somente encaminha as solicitagdes
e informagdes de clientes direto para outros clientes.

Ao passo de que ele permite essa troca de informacGes de forma assincrona, o MQTT € leve. Ele possui um
cabecalho pequeno e facil, somente com a funcionalidade de especificar o tipo de mensagem que esta sendo
enviada ou recebida. O dado pode ser em formatos bastante utilizados como o Base64, XML, binéario criptografado
ou JSON, dependendo apenas se o cliente final consiga decifrar o formato de dado [15].

2.7. Adafruit.10

Adafruit.10 é uma plataforma broker gratuita para usuarios que necessitem de até 10 clientes ou feeds, nome
utilizado na plataforma. Feeds sdo variaveis que armazenam valores disponibilizados pelo usuério através da
interface. A Adafruit tem a funcéo de receber informagdes e armazend-las nos feeds, enviar dados armazenados
para os dispositivos, e repassar todas essas informagdes para o usuério que a utiliza. Nela podem ser encontrados




diversos tipos de padrdes de entradas de dados para que estes possam ser armazenados e enviados para clientes
finais, sendo possivel ao usuario manipular a interface da melhor forma para que atenda sua necessidade. A
plataforma ainda possui alguns padrdes de leitura de dados recebidos, ou seja, graficos especificos na plataforma
gue retornam ao usuario informacdes transmitidas de sensores e clientes.

Para realizar a programagdo de um dispositivo utilizando o protocolo MQTT e a plataforma, existe no proprio
site manuais e tutoriais de utilizacdo [16]. Tanto o protocolo quanto a Adafruit necessitam da utilizagdo de
bibliotecas que fornecam os artificios necessarios para a programagéo. E através das bibliotecas adotadas que o
usuario pode definir a ligacdo entre os clientes e o broker. A Figura 3 exibe o funcionamento da conexao Wi-fi da
plataforma com o microcontrolador ESP8266 e, consequentemente, a internet.

Figura 3: Estrutura das conexdes de internet Wi-fi do ESP8266 e didlogo com a plataforma Adafruit.1O. (Autoria
Propria)

3. MATERIAIS E METODOS

O projeto inicialmente foi dividido em trés partes de execucdo: cédigo do programa, projeto do protétipo e
construcdo final do dispositivo. Essas etapas foram bem definidas para que um protétipo fosse inteiramente
concluido e visto seus resultados na pratica. Uma énfase foi dada a parte de programacéo e posteriormente iniciou-
se a construcdo. As fases de execucdo foram definidas desta forma com base na importancia de cada etapa para o
projeto. A criagdo de um codigo que integrasse todos os circuitos necessarios para o funcionamento do
equipamento foi a fase mais importante visto que o prototipo sé seria classificado como 10T se tivesse todas as
funcionalidades do cddigo funcionando.

3.1. Cddigo do programa

Para a construcdo do cédigo utilizado na automacéo do dispositivo alimentador se fez necessario a inclusao de
algumas bibliotecas nas quais ja forneciam func¢des necessarias para a programacdo. Sendo assim, iniciou-se a
programacdo de fato. A priori se faz necessario inserir informagdes referentes a rede Wi-fi a qual o dispositivo
estard conectado todo o tempo e as credenciais do usuério obtidas na plataforma Adafruit.10. Tais dados seréo
utilizados no decorrer do cddigo para fazer todos os logins necesséarios. O NodeMCU recebe as informac6es dos
feeds e guarda tais informagGes dentro do codigo, tais dados serdo utilizados como parametros de quantidade de
racdo e horas a serem dispostas as por¢des de alimento.

Posteriormente, obtidas todas as informagdes necessarias para a comparacdo de quantidades e horas pré-
definidas, criou-se blocos de codigo com fungdes bem definidas, como por exemplo: comparar os horarios,
verificar a quantidade de racdo existente na vasilha de alimentacdo e comparar com a quantidade minima
necessaria, abrir e fechar a porta de passagem do alimento para o recipiente. E importante salientar que estes blocos
de cddigos seguem uma ordem logica de aces, por exemplo, somente é verificado a quantidade de racdo existente
se antes for verificado uma hora pré-definida igual a hora corrente. Através do fluxograma exposto na Figura 4 é
possivel a visualizagdo da I6gica do programa.
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Figura 4: Fluxograma da légica do programa. (Autoria Propria)

Para controlar e definir os dados de horério e quantidade de alimentacdo, usou-se a plataforma Adafruit.lO.
Como visto anteriormente, o site oferece um servico gratuito excelente para projetos 10T. A partir dela, criou-se
um dashboard com seis feeds, ou seja, seis possibilidades de variaveis para troca de dados. Destas, cinco séo
responsaveis pelo envio de informagéo: primeira, segunda e terceira hora para se alimentar, quantidade de racéo
em gramas a ser despejada no recipiente e um botdo alimentador que funciona com acionamento direto do servo
ndo importando a hora corrente nem a quantidade ja existente na vasilha. Além do mais, existe um ultimo feed
responsavel por mostrar em tempo real a quantidade em gramas de racéo disponivel para o animal.




Os dashboards da Adafruit possuem uma quantidade de botdes limitados, porém os existentes apresentam
otimas funcionalidades para o protétipo em questdo. Sendo assim, foi possivel editar e fazer a customizacdo da
interface para uma melhor apresentacdo ao usuario. A partir da Figura 5 pode-se observar a organizacdo do
dashboard criado para enviar os dados necessarios para NodeMCU e receber informagdes do mesmo acerca do
nivel de racao.
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Figura 5: Dashboard da interface na plataforma Adafruit.IO do alimentador inteligente automatico PetFeeder.
(Autoria Propria)

3.2. Projeto do protétipo
3.2.1. DESENHO DAS PLANTAS

Inicialmente foram criadas plantas de construgdo e design para o protétipo proposto, tais plantas foram
realizadas em um software CAD com o intuito de determinar os melhores materiais a serem utilizados, além de
todas as dimensdes para que fosse possivel a execucéo da terceira etapa do trabalho. As Figuras 6 e 7 mostram,
respectivamente, a vista frontal e lateral esquerda da planta do prot6tipo.

Figura 6: Vista frontal do prot6tipo desenvolvido. (Autoria Propria)




Figura 7: Vista lateral esquerda. (Autoria Propria)

Nota: As unidades de medidas cotadas estdo em milimetros.

Assim, decidiu-se que o melhor material a ser utilizado como corpo fisico de todo o protdtipo seriam chapas
de PVC fabricadas manualmente a partir de tubos e conexdes de PVC existentes no mercado. Com isso, de acordo
com o projeto, se fez necessario 0,706 m2 de area de chapa de PVC para contemplar toda a construcédo. Além de
que, foi preciso uma reducdo de PVC de 150 x 100 mm, uma conexdo do tipo curva de 100 mm, e um tubo de 150
mm com 0,2 m de comprimento para a realizacdo do reservatério da ragdo. Todos as outras pegas foram feitas a
partir das chapas de PVC. A Figura 8 ilustra uma perspectiva do prototipo modelado.

Figura 8: Perspectiva do protdtipo modelado. (Autoria Propria)

Vale salientar que o recipiente no qual serd depositada a ra¢do esta apoiada e contida em um suporte ao qual
esta fixado a célula de carga. Tal suporte tem a funcéo além de servir como base de apoio para a vasilha principal,
fornece a possibilidade da remocéo do recipiente alimentador para higienizacdo. A idealizacdo desta parte foi
omitida da modelagem apresentada na Figura 8 para facilitar a visualizacdo da vasilha principal. Além disso, a
tampa pela qual o usuério tem o acesso ao reservatério também foi omitida.

3.2.2. PROJETO E MONTAGEM DO CIRCUITO




Apobs a finalizagéo do codigo fonte, deu-se inicio aos testes com o circuito completo montado: célula de carga
+ servo motor. O HX711 necessita de duas portas digitais e de uma alimentacdo de 3 a 5 V. Com isso, ligou-se a
alimentacdo do modulo a uma das saidas de tenséo de 3,3 V da placa microprocessadora. A célula de carga é ligada
diretamente ao modulo amplificador.

O servo motor necessita de apenas uma porta digital a qual conecta-se o cabo de sinal. A sua alimentagdo é a
padréo fornecida pela placa, 3,3 V. O dimensionamento do torque do servo motor, uma vez que sua funcgdo € abrir
e fechar a porta da passagem, foi feito considerando o material da porta a ser levantado (definido anteriormente
como chapa de PVC) e o tipo de rolagem que a porta teria. A partir de testes de alguns modelos de diferentes
torques, observou-se que seria necessario um servo motor com um torque de 3 kgcm em uma tensdo de
funcionamento DC 3,3 ~6 V.

Para a alimentacdo da placa microprocessadora foi utilizado um carregador turbo para celular.
Experimentalmente percebeu-se que carregadores simples ndo forneciam a corrente necessaria para o perfeito
funcionamento do circuito, isto €, os dados emitidos pela célula de carga e o funcionamento do servo motor nao
eram condizentes com o funcionamento esperado. A Figura 9 fornece o diagrama do circuito montado e testado
no protatipo.

Figura 9: Diagrama de ligagGes do circuito montado. (Autoria Propria)

Nota: A bateria de 9 V no diagrama do circuito € meramente representativa, sendo utilizado de fato um
carregador turbo para celular.

Para o circuito acima, omitiu-se alguns componentes ndo tdo importantes para o real funcionamento do circuito,
como por exemplo LEDS que indicam o funcionamento do dispositivo. Esta omisséo se fez necessaria tendo em
vista a facilitacdo do entendimento do circuito. Contudo, integrou-se ao circuito final 3 LEDS a pinos digitais do
NodeMCU. LED vermelho sinaliza que a porta da passagem de racéo esté aberta. O verde indica ao usuério que o
dispositivo se encontra conectado a internet e ao protocolo MQTT, sendo assim, é possivel a atualizacdo de
informacdes através da plataforma Adafruit. J& o LED azul sinaliza que o aparelho esta ligado e em funcionamento.

3.3. Construcao do prototipo

Com o circuito completamente montado em funcionamento, deu-se inicio a construcéo do protdtipo fisico que
englobaria todas as fungdes de fato. A partir das plantas e das informagdes de quais materiais seriam utilizados
deu-se o primeiro passo: construir o corpo do dispositivo. A partir de cortes e aguecimentos nos tubos de 150 mm
de PVC foi possivel a confeccdo de chapas para uma modelagem até se chegar ao formado e dimensdes desejadas.
Apos toda carcaga externa concluida elaborou-se e fixou-se a estrutura do reservatério responsavel pela racéo, tal
compartimento tem capacidade de 3,5 L, podendo comportar até 2,5 kg de racgéo.

A etapa final de construgdo se da quando todo o prot6tipo, incluindo o circuito final, estava montado para se
realizar os testes necessarios.

4. RESULTADOS E DISCUSSOES
4.1. Custos do Protétipo
Com o intuito de verificar o total gasto na constru¢io do projeto e comparar com o0s valores existentes no

mercado, elaborou-se uma tabela com os custos dos principais materiais utilizados tanto na confeccéo do circuito
quanto para o corpo do dispositivo. A Tabela 1 expGe o custo total detalhado do protétipo.




Tabela 1 — Custo total do prototipo. (Autoria Prépria)

Quantidade Material Valor Unitario Valor Total
1 NodeMCU R$ 40,00 R$ 40,00
1 Modulo HX711 R$ 11,81 R$ 11,81
1 Célula de carga 15KG R$ 12,80 R$ 12,80
1 Servo AS-170 MG R$ 16,40 R$ 16,40
20 Jumpers R$ 10,00 R$ 10,00
3 LEDs R$ 1,00 R$ 3,00
3 Resistores 1KQ R$ 0,25 R$ 0,75
1 Horn de fixacéo R$ 0,50 R$0,50
1 Curva PVC 100 mm R$ 20,00 R$20,00
1 Reducdo PVC 150 x 100 R$ 21,70 R$ 21,70
mm

1 2,5 m de tubo PVC 150 R$ 33,30 R$ 33,30
mm

- Custo Total - R$ 170,26

Ante o0 exposto, pode ser feita uma comparacéo entre 0 modelo construido e os produtos de mercado. Na tabela
2 pode se observar um comparativo.

Tabela 2 — Contraste de valores entre produtos de mercado e do projeto realizado. (Autoria Prépria)

Modelo Valor
SmartFeeder [3] R$ 668,62*
Alimentador Eletrénico Hoison [16] R$ 1399,90
Protétipo desenvolvido R$ 170,26

A tabela 2 ressalta a viabilidade de custos com relagdo a construgéo do projeto, o seu valor total equivale entre
12% e 25% dos valores existentes no mercado nacional e internacional.

*Nota: O valor de R$ 668,62 foi obtido a partir de uma conversdo direta sem custos extras de impostos.
4.2. Resultados

Tendo finalizado as trés etapas propostas para a construcéo e funcionamento completo do dispositivo, cumpriu-
se alguns testes, dentre estes 0 mais importante foi a aferi¢do da funcionalidade do alimentador apds inseridas as
configuragBes de acordo com a Figura 5. Com os dados de quantidade de ragdo a ser alimentada e horarios de
alimentacdo definidos a partir da plataforma Adafruit.lO, foi possivel observar na pratica o funcionamento do
projeto. A Figura 10 exibe um grafico comparativo entre o nivel de racéo pré-estabelecido e o nivel de ragdo em
tempo real na vasilha.

Teste de alimentagdo

200 Nivel de racéo

Quantidade de racéo

Figura 10: Gréfico comparativo entre o nivel de racdo em tempo real e o nivel pré-estabelecido. (Autoria
Propria).

O grafico exposto foi gerado através da propria plataforma Adafruit com os feed de quantidade de racédo




estabelecida pelo usuério e o nivel de racdo existente na vasilha em tempo real. Os gréficos sdo mais uma forma
de visualizagdo possivel que o usuario pode utilizar para 0 monitoramento da alimentacéo do seu animal. Contudo,
o grafico em questéo foi disposto unicamente com a intencéo de verificar o éxito ou ndo dos testes realizados.

A priori, programou-se trés horarios para alimentacéo: 8:00 h, 13:00 h e 20:00 h. Assim como, definiu-se a
quantidade de racdo a ser alimentada, 150 gramas. O teste procedeu-se da seguinte forma, na primeira hora o
alimentador entraria em funcionamento uma vez que verificasse uma quantidade de racdo inferior a previamente
definida. Na segunda hora, observou-se o comportamento do dispositivo quando fosse identificado a presenga de
uma quantidade de alimento maior ou iguala estabelecida, e de fato, comportou-se como esperado. Com uma
medicdo de 176 gramas de racdo existente no recipiente, 0 servo ndo é acionado. Proximo as 16:00 h, tirou-se o
contetdo existente na vasilha e aguardou-se até a terceira hora de alimentagdo. As 20:00 h, o dispositivo atua
novamente fornecendo 160 gramas de racdo para a alimentacéo.

A posteriori, € possivel perceber uma diferenca entre o valor definido para a quantidade de racéo e o peso
fornecido pelo dispositivo. Tal diferenca pode ser explicada pelo fato de que o servo necessita de um tempo de
resposta até que ele interrompa completamente o fluxo de ragdo para a vasilha. Além de que, a prépria célula de
carga apresenta variagdes minimas em sua leitura e apresentacdo de dados. Portanto, essa discrepancia entre os
valores obtidos e o pré-definido pode ser desconsiderado, uma vez que o valor excedente nao prejudicara na
alimentacdo do animal. A figura 11 revela o prot6tipo em seu estagio final de construcdo e em funcionamento.

Figura 11: Prot6tipo final em funcionamento. (Autoria Prépria)

Sendo assim, os resultados obtidos foram satisfatérios tendo em vista que o dispositivo se comportou conforme
0 esperado quando submetido a uma simulacao da realidade. Situacdo esta na qual o mesmo ficaria um dia, ou dias
ligado para automatizar a alimentacdo diaria de animais domésticos. Apesar de o protétipo ter sido projetado e
construido para animais de pequeno e médio porte, a célula de carga é capaz de medir até 15 Kg de ragdo. Portanto,
os resultados analisados sdo suficientes para a comprovacao da eficiéncia do dispositivo.

5. CONSIDERAGOES FINAIS

O presente trabalho se prop0s a projetar e construir um dispositivo l0T alimentador automatico visando uma
maior comodidade e automacdo da tarefa. Das trés etapas pré-definidas para o projeto, todas foram contempladas
e concluidas, sendo assim, obteve-se éxito no objetivo inicial do projeto. O custo total do dispositivo se encontra
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bem abaixo dos valores encontrados no mercado para produtos com fungdes equivalentes, foi possivel observar
gue através de materiais de baixo custo pode-se construir um protdtipo funcional e elegante dependendo da
customizacdo aplicada na fabricacéo.

Outrossim, é possivel através da plataforma Adafruit.IO a implantagdo de mais feeds na versdo gratuita do
servigo e com isso aumentar as funcionalidades do produto final para que se torne cada vez mais inteligente e
automatizado. Para estudos posteriores em trabalhos 10T nessa &rea de atuagdo fica a sugestdo de realizar um
dispositivo capaz de armazenar, detectar e fazer o abastecimento ndo somente da ragéo, mas também de agua. Ou
até mesmo a realizacdo de um projeto com maiores capacidades, podendo ser usado em proporgdes maiores como
por exemplo em canis ou clinicas veterinarias.

Portanto, o presente projeto se mostrou eficaz em atender as especificagdes e funcdes que foram propostas no
inicio do trabalho. Além do mais, por ser idealizado e construido inteiramente do zero, pode ser considerado um
produto comercial que podera ser reproduzido para venda em ambientes Petshop.
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