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RESUMO

No transito, os condutores e passageiros estdo em constante risco de
sofrerem acidentes, ou até mesmo assaltos, e muitas vezes €& complicado realizar
um investigacdo da situagdo sem que haja provas. Com o intuito de ajudar as
vitimas desses ocorridos nos resolvemos desenvolve a camera pés-colisdo. O
objetivo do dispositivo é registrar, com o uso de uma camera, os instantes logo apos
alguma situacao estranha ter acontecido, assim a vitimas vao ter dados que podem
ajudar em uma posterior investigacdo do caso. Para o desenvolvimento do
dispositivo nos iremos utilizar a plataforma de prototipagem eletrénica Arduino, que
sera responsavel por controlar os outros diversos elementos do dispositivo, ele sera
o cérebro da aplicagdo. Como camera, nos usaremos um iPod improvisado para a
tarefa, mas também poderia ter sido usado outro device com sistema operacional
Android. Para realizar o dispara da cdmera do iPod nos iremos usar um Remote
Shutter, e este sera controlado pelo Arduino. Também iremos utilizar um motor de
passo para que seja possivel controlar o campo de visédo a ser filmado pela camera.
Para definir qual angulo deve ser filmado utilizaremos um acelerbmetro que sera
capaz de detectar de onde veio algum movimento mais brusco e inesperado com o
veiculo onde o dispositivo esta instalado.

Palavras-chave: Transito. Seguranca. Camera.



ABSTRACT

In traffic, drivers and passengers are at constant risk of getting into an
accident, or even assault, and it is often difficult to make an investigation of the
situation without evidence. Aiming to help victims of these occurred we decided to
develop post-collision camera. The device goal is to record, using a camera, the
moment after some strange situation have happened, so the victims will have data
that can help in further investigation of the case. For the development of the device
we will use the electronic prototyping platform Arduino, which is responsible for
controlling the various other elements of the device, it is the brain of the application.
As the camera we will use an improvised iPod for the job, but could have also been
used another device with Android OS. To trigger the camera in the iPod will use a
Remote Shutter, which will be controlled by Arduino. We’'ll also use a stepper motor
so we can control the field of view to be filmed the camera. To define which angle
should be filmed we will use an accelerometer that can detect from where the sudden
contact with the vehicle where the device is installed.

Key-words: Traffic . Security. Camera.
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1 INTRODUGAO

O projeto Camera Pés-Colisao foi desenvolvido com o objetivo de melhorar a
segurancga e ajudar na investigagao de dadas situagdes problematicas de transito. A
ideia é que uma camera seria disparada para registrar os exatamente os momentos

pos-colisdo ao veiculo.
1.1 HISTORICO DO PROJETO

A ideia do projeto surgiu com um acontecimento ocorrido com Lucas, um
dosdesenvolvedores do projeto, onde uma situacdo de transito onde ouve
colisdo com a lataria de seu carro ndo pode ser tratada de forma correta pois nao
havia maneira de identificar o responsavel pelo acidente. Com esse intuito
resolvemos propor este projeto para tentar achar uma solugdo para este
problema.

1.2 OBJETIVOS

Nesta secdo sera apresentado o objetivo geral do projeto e os objetivos
especificos do mesmo.

1.2.1 Objetivo Geral

Ajudar na seguranga e na aquisicdo de provas investigacdo de infragbes de

transito.
1.2.2 Objetivos Especificos

Os objetivos especificos do trabalho sao:
a) Registrar os momentos apos as contato estranho com a latria do carro.
b) Ajuste automatico do campo de visdo de camera para melhor filmagem

c) Armazenamento das informagdes coletadas.



2 ESTADO DA ARTE

Atualmente muitas seguradoras de veiculo tem interesse em implantar cameras
nos veiculos assegurados justamente para tentar entender melhor quais foram as
causas do incidente ocorrido, caso algum ocorra, mas na grande maioria dos casos,
se nao todos, eles colocam uma camera simples no carro capaz de filmar apenas
em uma direcdo. Basicamente eles vao Ihe alugar ou emprestar uma camera digital
comum e instalada para filmar o parabrisa dianteiro do carro.

Muitas tem algumas ideias muito boas como por exemplo, algumas cameras da

Brick House Security (http://www.brickhousesecurity.com), empresa especializada

em sistemas de seguranga em geral, possuem detectors de movimento, entédo
enquanto a imagem que ela esta gravando estiver em estado estacionario ela ira
entrar em modo de economia de energia. Assim que a imagem volta a se alterar
novamente ela volta ao funcionamento normal. Isso € muito util por exemplo quando
vocé deixa seu carro na rua e ele é alvo de vandalismo ou assalto por exemplo.
Outra coisa interessante que algumas cameras do mercado apresentam é sistema
de rastreamento por GPS, que ajuda o dono a localizar seu carro caso ele seja
furtado. Também existem algumas cadmeras que apresentam modo de visdo noturna
para locais de pouca luminosidade.

Mas atualmente, pela pesquisa que nos fizemos, n&do conseguimos encontrar
nada no mercado que tenha essa funcionalidade de ter um ajuste do campo de visao
automatico de acordo com a colisdo que o veiculo sofre. Outra coisa interessante do
nosso projeto é que vocé podera usar seu celular como cémera, seu proprio
dispositivo iOS ou Android, basta vocé conectar ele por Bluetooth ao Remote Shutter

da aplicagéo.
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Figura 1: Touch Screen Dual Car Camera da Brick House Security

Figura 2: Top Dawg HD Car Camera
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3 REFERENCIAL TEORICO

Nesta sessdo sera apresentada alguns conceitos tedricos importantes que nés
tivemos que pesquisar e estudar para a implementagao do projeto e elaboragéo

de documentagao.
3.1 ACELEROMETRO

O Acelerbmetro e um componente capaz de fornecer valores proporcionais a
aceleracao imposta nele. Essa aceleragcdo e especifica para cada eixo relacionado
ao acelerébmetro.

A informacdo que desejamos extrair do acelerbmetro para nosso projeto € o
sentido da aceleracéao, para isso, foi necessario resolver uma série de problemas:

1) Mesmo estando imodvel, o acelerébmetro possui um ruido nos valores
da aceleracdo em todos os eixos. Para descartar esse ruido, foi
estabelecido um intervalo de valores que seriam descartados, esses

valores estdo entre -10 e 10 unidades de valor do acelerébmetro.

Figura 3: Grafico de ruido do acelerébmetro
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2) Através da aceleracdo nao era possivel determinar a direcdo do
movimento, por isso, tivemos que utilizar de artificio matematico para
determinar a velocidade obtida pelo acelerbmetro para assim,
conseguir a direcdo do movimento nos eixos. Esses artificios nada
mais € do que realizar a integral da acelerac&o através do somatorio
dos valores da mesma ate que este atingisse um limite pré
estabelecido. Esse somatério nos indicaria a direcdo da velocidade
em um eixo. Para identificar movimentos na componente dos eixos x
e y, eram utilizados os somatorios realizados em cada um desses

eixos.

Figura 4: Grafico de acelaracao

Apos realizar uma aceleracdo mais forte, o acelerbmetro demonstrava um
pequeno bug, modificando seu valor base (valor que era descartado conforme citado
anteriormente) para um outro valor. Por isso, foi necessario zerar os valores de

entrada do acelerbmetro apos cada identificagdo de movimento.
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3.2 ROHS (LEI DO CHUMBO)

O RoHS, ou lei do sem chumbo, limita em um total de 0,1% de uso de algumas
substancias na composi¢cdo de manufaturados na Unido Europeia, ou importados de,
EUA, China, Nova Zelandia e outros paises.

As substancias restritas sdo o Chumbo, Mercurio, Cadmio, Cromo hexavalante,
Polibromato Bifenil e Eter difenil polibromato.

Essa lei afeta principal os equipamentos eletrdénicos pois a solda usada nestes
componentes possui cerca de 63% de estanho e 37% de chumbo, sendo ela
irregularizada de acordo com o RoHS.

O problema todo é basicamente com a reciclagem dos equipamentos
eletrénicos. A maioria dos equipamentos eletronicos esta passando o final de suas
vidas em latas de lixo ou aterros a céu aberto, e muitos deles sem nenhum controle
quimico. A agua da chuva acida dissolve o chumbo e outras substancias perigosas
dos equipamentos eletrbnicos, e a agua da chuva mistura-se com esses materiais

indo direto para os lengois freaticos, indo parar na agua que bebemos.
3.3 WEEE (WASTE ELECTRICAL AND ELECTRONIC EQUIPMENT DIRECTIVE)

Lei vigorada na Unido Europeia a partir de 2003 define uma quantidade minima
que cada pais devera reciclar de lixo eletrénico, dependendo do tamanho da
populagdo de cada um. Cada pais devera reciclar 4 kilogramas de lixo eletrénico por
habitante. Essa lei junto com a lei do chumbo, RoHS, foram estabelecidas para

previnir o prejuizo ecolégico que estes tipos de materiais causam ao meio ambiente.
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4 METODOLOGIA

Como nés desenvolvemos o projeto sendo um protétipo, e ndo sendo um
produto final comercializavel, nés fizemos uso de uma plataforma de prototipagem
eletrébnica chamada Arduino, mas especificamente nos utilizamos um Arduino Uno
R3. A funcédo dele basicamente € comandar os outros modulos e dispositivos do
nosso projeto através de uma légica de programacédo que nods implementamos
também na IDE do proépria do Arduino, versao 1.0.6. Sendo assim, os componentes
que foram conectas as saidas de controle digital do Arduino foram o acelerbmetro, o
motor de passos e o remote shutter.

O Acelerdbmetro sera responsavel por interpretar a aceleragao causada por uma
forca externa aplicado ao veiculo, caso o modulo dessa forga supero o valor limite
estabelecido sera enviado ao Arduino a informacédo contendo a diregdo dessa de
onde veio esta forca, e entdo o Arduino sera capaz de controlar o motor de passo.

O motor de passo sera o responsavel por movimentar a camera, e
consequentemente o seu campo de visao, para que seja filmado a regido de onde
surgiu o impacto com o veiculo. Entdo por exemplo caso alguém bata no para-
choque traseiro de seu carro o motor de passos ira rotacionar a camera até que ela
filme a parte de tras de seu veiculo.

Ao memos tempo que o motor de passo comessar seu movimento, o Arduino ira
mandar um sinal de disparamento para o Remote Shutter, que é basicamente um
controle bluetooth que enviara sinal para a nossa camera iniciar a flmagem. Como o
Remote Shutter na verdade ndo é um modulo convencional para Arduino nos
tivemos que fazer uma pequena modificagdo interna em seu circuito. Normalmente
ele é ativado através do clique de um botao, entdo o que no fizemos € eliminar este
botdo e entdo fazer uma ligacdo elétrica com uma das saidas digitais do Arduino,
que entdo fara o papel do botdo enviando um sinal quando necessario o

acionamento da camera.
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5 OPROJETO

Nesta segédo serao apresentados os projetos mecanico, projeto de software e
projeto eletrénico.

5.1 PROJETO MECANICO

O nosso projeto mecanico é basicamente o sistema de grampo usado para
segurar o dispositivo que sera usada para a gravagao das imagens. Ela funciona de
forma em que a haste laranja, vista na Figura 3, pode ter sua posi¢gdo variada
horizontalmente, sendo assim possivel prender seu dispositivo através dela, essa
haste também serda quem vai ser rotacionada pelo motor de passos para o

posicionamento da camera.

Figura 5: Desenho da aplicacao
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5.2 PROJETO SOFTWARE

O Diagrama a seguir demonstra os procedimentos realizados para que se a
aplicagao realize a tarefa para qual ela foi desenvolvida. Primeiramente ficamos
em estado de espera ate que se detecte que houve alguma colisdo, quando
houver, nos iremos calcular de qual diregao veio essa colisdo e iremos iniciar a
gravagao da camera. Entdo, a partir do resultado que nos obtivemos no calculo
da direcdo, nos iremos rotacional o motor de passo para a posigcao

correspondente e entdo, apds determinado tempo, nos desligamos a camera.

Nao

Colisao?

Computar
Diregao

Dispara
Camera

Posiciona
Motor Passo

Desliga
Camera

| )

Figura 6: Diagrama do projeto de software
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5.3 PROJETO ELETRONICO

O Diagrama a seguir mostra o fluxo da informagdo entre os componentes
eletrénicos. O acelerdmetro enviara um sinal para o Arduino quando houver uma
colisdo. Em seguida, o Arduino ira disparar a camera e controlar o motor de
passo. Depois de determinado periodo de tempo o Arduino também interrompera

a gravacao da camera.

Acelerometro

Motor de Passo

Figura 7: Diagrama do projeto eletrénico
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6 RESULTADOS

O resultado que nds obtivemos apds a fase de implementagao do projeto foi
um dispositivo que € capaz de detectar a direcdo das aceleragdes causadas por
impactos aleatorios, e entdo, de acordo com a resposta do calculo da direcdo do
impacto o dispositivo é capaz de ajustar o campo de visdo de uma camera de um
dispositivo qualquer que contenha os sistemas operacionais iOS ou Android, e
também disparar a camera do dispositivo assim que algum impacto for detectado. O
usuario também tera a possibilidade de substituir ou retirar seu dispositivo que esta
sendo utilizado para as gravagbes no momento em que desejar, através do sistema
de grampo que nds desenvolvemos para o nosso dispositivo. Caso ela va substituir
esse dispositivo € importante que o usuario faca conexdo bluetooth de seu
dispositivo com a aplicagao.

A unica diferenca entre a nossa aplicacao final e uma possivel versao que seria
colocado no mercado € que a nossa versdo nao esta instalada em um carro de

verdade, para simular isso nds colocamos o dispositivo dentro de um caixa plastica.
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7 IMPACTO AMBIENTAL

Nesta sessdo serdo mostrados alguns dados relacionados a impactos

ambientais da nossa aplicagao.
7.1 TOXICOS

A tabela a seguir mostra quais partes ou componentes do nosso projeto

possuem algum tipo de material téxico ou substancia téxica em sua composigao.

Tabela 1: Componentes toxicos
1. | Bateria ou Pilha de camera.

Display LCD da cémera.
3. | Estanho/Solda

7.2 MATERIAIS

A tabela a seguir mostra quais sdo os principais materiais materiais que
compdem nosso projeto, se estes sdo aprovados ou nio pela lei RoHS, e também

os métodos de reciclagem desses matérias.

Tabela 2: Materiais mais utlizados no projeto.

Id Material RoHS Reciclagem
1. Policarbonato Aprovado pela | E conhecido que
lei Rohs. o fungo
Geotrichum
candidum é
capaz de

biodigerir este

material.

2. Estanho/Solda N&o aprovado | Reciclagem

pela lei Rohs. | comum de




metais.

Placas PCB em geral. (Arduino e

modulos)

Aprovado pela
lei Rohs.

Retirada de tudo
que for metalico
para reciclagem.
Reutilizagao de
Cls que ainda

funcionam.

20
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8 CONSIDERAGOES FINAIS

Descrever de forma clara, as conclusdes obtidas no decorrer da pesquisa, e
recomendagdes de estudos futuros, julgadas necessarias a partir dos resultados do
estudo em questéo.

Apos a conclusdo do projeto e muito visivel que existem varia outras
funcionalidades que ainda possam ser passiva de implementacdo caso haja
interesse ou necessidade, basta nos olharmos o mercado a fora para perceber isso.
Talvez algo interessante fosse uma adaptagao do dispositivo para veiculos aéreos,
como avides e helicopteros, mas ndo com a finalidade de seguranga, mas sim para
auxilio em realizar manobras, decolagens e aterrisagens. Outras funcionalidades
que seriam interessantes seria algo relacionada com internet of things, como por
exemplo, apos a filmagem ter sido encerrada, o arquivo de video e mais algum
arquivo de registro de dados, contendo mais infor¢des sobre o acontecido, poderiam
ser enviados diretamente ao email pessoal do proprietario ou até mesmo para a
seguradora do veiculo ou o orgao de seguranga publica local. Outras
funcionalidades que merecem atencado séo as citadas na secao estado da arte, por

exemplo, a visao norturna, sensor de movimento, GPS.
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