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RESUMO

O projeto Papadog baseia-se em um modelo simples de alimentador
automatico, que conta com a possibilidade de controle pela internet, o que leva
0 mesmo a poder ser utilizado pelo usuario a grandes distancias do ambiente
em que se encontra alocado o animal que recebera o alimento. Busca atender
as necessidades basicas observadas sobre o publico que possui animais de
estimacgéo e preza por atender a todas as necessidades dos mesmos com mais
praticidade. E constituido por materiais simples e de facil descarte, como canos
de PVC, médulos de madeira e plastico, além de apresentar acessos para
limpeza e higienizacdo do mesmo. Através de buscas mais complexas sobre as
modernidades de tecnologia, foi possivel associa-lo a ferramenta Arduino, a
qual fica responsavel por receber o comando pela pagina da web e o enviar ao
aparelho, permitindo seu controle fisico. Os resultados alcancados foram o0s
mesmos a ser solucionados pela problematica desenvolvida. A funcdo de
controlar a liberacao do alimento para o animal de forma automatica, quando o
dono achar necessario, foi suprida, podendo a mesma ser feita quando o
usuario estiver em viagens longas, por exemplo. Para tal eventualidade, o
sistema é capaz de comportar grandes quantidades de racdes (com graos de
tamanho pequeno a médio), através do suporte a galbes de até 25L, 0 mesmo
podendo ser acessado com a retirada da tampa superior ao compartimento da
carga.

Palavras-chave: Papadog. Alimentador. Arduino.



ABSTRACT

Papadog is a project based on a simple model of automatic feeder, which has
the ability to control by Internet, which leads to the same user can be used to
great distances from the environment in which the animal is allocated to receive
the food. Seeks to meet the basic needs of the audience observed that owns
pets and prizes for meeting all the needs of those with more practicality. It
consists of simple materials and easy disposal, such as PVC pipes, wood and
plastic modules, besides having access to the same cleaning and sanitizing.
Through more complex queries on the modernities of technology, it was
possible to associate it with the Arduino tool, which is responsible for receiving
the command from the web page and send it to the device, allowing its physical
control. The results were the same to be settled by the issue developed. The
function of controlling the food liberation for the animal automatically when the
owner deems it necessary, was supplied, the same can be done when the user
is on long trips, for example. For such an eventuality, the system is able to
support large amounts of feed (grain with small to medium size), by supporting
gallons up to 25L, the same can be accessed by removing the top of the
tailgate.

Key-words: Papadog. Feeder. Arduino.
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1 INTRODUCAO

ApoOs andlises, foi chego a conclusdo de uma das necessidades basicas
apresentadas por usuarios quando oo mesmos viajam ou estdo ausentes de seus
lares: buscar formas de alimentar e cuidar do seu cdo de maneira pratica, sem
depender da intervencdo de outros. Através da producdo de um projeto visando a
solucéo para este enigma, foi produzido um modelo de alimentador automatico, o
qual libera racdo diretamente ao recipiente do animal apds receber um comando
dado pelo préprio usuario, podendo este ser realizado a longas distancias. Para tal
possibilidade foi integrado um sistema acoplado a internet.

A implementagdo da tecnologia em atividades simples do cotidiano, como
esta em especifico, se torna cada vez mais comum, podendo assim facilitar ainda
mais a realizacdo destas atividades e liberar de certa forma um tempo maior a ser

dedicado em outros servicos.
1.1 HISTORICO DO PROJETO

O projeto PapaDog surgiu baseado na observacéo de atividades cotidianas
nos lares, visando uma forma de facilitd-las empregando os diversos recursos
tecnologicos presentes no mercado. Apos a sugestdo de um dos integrantes do
grupo inicial, o aluno Gustavo de Sousa prop0s a ideia de aprimorar a forma de
cuidado com os animais de estimacdo, em especifico os cées. A partir dai, foi
possivel observar de forma mais regrada que a necessidade de um alimentador
automatico era a mais requerida neste tipo de situacdo. Com o estudo concluido, o
projeto pode ser iniciado com tal objetivo, a fim de supri-lo com a maior praticidade

possivel para o usuario.
1.2 OBJETIVOS

1.2.10bjetivo Geral

O objetivo principal e geral do projeto a ser apresentado foi obter a aplicacao
de recursos conectados a internet (recursos online) para tornar possivel o controle

sobre um motor de passo, responsavel por ser o dispositivo de distribuicdo do



alimento ao animal, através da rotacao do recipiente. Adaptar o dispositivo para que
fique confortavel em relagcdo ao animal e pratico ou com facil manuseio para o
usuario final. Também permitir uma melhor mobilidade do cliente sem preocupacdes

com este tipo de atividade a ser realizada.

1.2.2Objetivos Especificos

Os objetivos especificos do trabalho séo:

a) identificar os objetivos, texto texto texto texto texto;

b) identificar os objetivos, texto texto texto texto texto texto texto texto texto
texto texto;

C) identificar os objetivos, texto texto texto texto texto.
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2 ESTADO DA ARTE

O projeto tem como objetivo facilitar o modo de cuidar da alimentacdo do cachorro
enquanto seu dono estiver ausente. Existem varios produtos atualmente no mercado
com o mesmo nome (Alimentador Automatico), porém possuem diferencas
peculiares. O nosso projeto partird do mesmo principio, no entanto possuira um
sistema mais pratico onde o usuario poderd controlar a alimentacdo com mais
praticidade, através de seu dispositivo com conexao a internet.

O projeto PapaDog visa o baixo custo do produto final e a comodidade do
consumidor pois hoje em dia nosso tempo € limitado e pequenas automacodes

podem prevenir esquecimentos e facilitar nossa vida.

PROJETO @FeedToby

Protétipo criado por um britanico para alimentar seu cachorro via mensagem no
Twitter.

A principio Nat Norris desenvolveu esse projeto para alimentar seu cachorro mesmo
estando longe de casa, o alimentador e programado para liberar comida nove vezes
no periodo da manha e nove a tarde com um intervalo de 15 minutos entre cada

comando enviado no twitter.

2.2 PintoFeed
Esse produto ja esta disponivel no mercado, basicamente ele notifica 0 dono via
sms, twitter ou facebook que o nivel de comida esta baixo e através de um aplicativo

para smartphone o dono reabastece o recipiente com ragao.
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3 REFERENCIAL TEORICO
3.1 REDES DE COMPUTADORES

Uma rede de computadores é um sistema de comunicacdo de dados constituido
através da interligacdo de computadores e outros dispositivos, com a finalidade de trocar
informagdes e partilhar recursos. Quando um computador esta conectado a uma rede de
computadores, ele pode ter acesso as informagfes que chegam a ele e as informacdes
presentes nos outros computadores ligados a ele na mesma rede, 0 que permite um namero
muito maior de informacdes possiveis para acesso através daquele computador. Cada
computador possui um o IP, sigla para Internet Protocol, que o identifica dentro da internet.
O IP funciona como um endereco para o computador, bem com o endereco de uma
residéncia, por exemplo. Existe também o endereco de MAC, sigla de Media Access
Control, ou seja, € que o endereco de controle de acesso da sua placa de rede. E um
endereco Unico, com 12 digitos hexadecimais, que identifica sua placa de rede em uma
rede. Também chamado de endereco fisico, pois cada placa de rede possui 0 seu

especifico, que nao pode ser alterado.

3.2 SISTEMAS EMBARCADOS

“Um sistema embarcado (ou sistema embutido) é um sistema microprocessado no qual o
computador é completamente encapsulado ou dedicado ao dispositivo ou sistema que ele
controla.” (Wikipedia). Diferente de um computador como conhecemos executam variadas
funcbes, os sistemas embarcados séo utilizados para realizar tarefas bem especificas. Em
geral, sdo constituidos pelos os mesmos componentes de um computador pessoal
processador, memoria, algum dispositivo de armazenamento, interfaces e assim por diante;
porém, muitas vezes trabalha com recursos computacionais limitados: sem teclado, tela e
com pouca memdéria O software escrito para sistemas embarcados é chamado firmware, e
fica armazenado em uma memdria ROM ou memodria flash ao invés de um disco rigido.
Diferente dos computadores, que rodam sistemas operacionais que permitem que outros
aplicativos diversos sejam instalados e utilizados até mesmo pelo usuario final, os sistemas
embarcados muitas vezes nao tem flexibilidade, tanto de software quanto de hardware, que
os permita fazer outra tarefa qualquer seja diferente daquela para qual foram projetados. A

Unica flexibilidade permitida € no caso de um upgrade de novas versfes, que permite ao
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sistema ser re-programado, com corre¢des ou novas funcdes que o tornam melhores. Mas
isto sempre € feito pelos fabricantes e quase nunca pelos usuarios finais. Um
microprocessador ou microcontrolador sdo a melhor opcdo para desempenhar a funcéo de
gerenciamento do funcionamento do sistema, ja que ambos tém capacidade de ler sinais
externos, executar programas, processar 0s sinais e enviar para atuadores os resultados
esperados. O fato de um sistema embarcado ser mais simples que um computador pessoal,
ndo o faz menos importante e ndo diz muito sobre o tamanho. Um sistema embarcado vai
desde um furby (um urso de pellcia automatizado), até uma maquina com centenas de
processadores que cria previsdes sobre mercados de captais, ou controlar o trafego aéreo.
Qualquer equipamento autbnomo que nao é um tipo de computador pessoal é considerado

como um sistema embarcado.

FPGA ‘

MICROCONTROLLER

AD D/A
T P|CONVERSOR CPU conversor[ T PATUADOR

SENSOR

mernace sensores
Sistemas

homem de auxiliares
maguinag SUCO (alimentags

ventilagio, ete

Back-up ‘
eletromecanico

AMBIENTE

Figura 1 - Elementos basicos de um Sistema Embarcado

3.3 INTERNET DAS COISAS

A Internet das Coisas (IoT — Internet of Things , em inglés) é o termo padrdo que
denomina a conectividade entre varios objetos inteligentes do dia a dia a internet,
com 0s usuarios e entre si. De eletrodomésticos a roupas e utensilios domésticos,
pela 10T tudo pode estar conectado. Isso somado a servicos web que integram
informacéo a esses objetos com o fim de gerar informagdes que podem ser usadas
nas mais diferentes funcdes. Uma pesquisa recente, conduzida pelo Pew Reasearch
Center, alega que 83% dos 1.600 especialistas envolvidos acreditam que a Internet

das Coisas se tornara uma tendéncia geral no nosso cotidiano até 2025.
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Para otimizar a comunicacdo entre esses aparelhos, seria interessante a utilizacéo
de uma tecnologia de banda "ultraestreita", adequada para pequenas transmissoes
de dados a longas distancias. Ao invés de transportar arquivos grandes, como
videos, essa banda se ocupa apenas com o suficiente para a comunicacao entre tais
aparelhos.

Parte da estrutura da Internet das Coisas € definida por tecnologias como RFID,
sensores, rede wireless, etiquetas com codigos 2D e smart phones. Um exemplo de
companhia que ja oferece servicos baseados no conceito da loT é a IBM. Ela
disponibiliza um leque de solucbes com tecnologia RFID e sensores para fabricantes

e fornecedores de bens de consumo.

3.4 IMPACTO AMBIENTAL E SUSTENTABILIDADE

Segundo o Artigo 1° da Resolucdo n.° 001/86 do Conselho Nacional do Meio
Ambiente (CONAMA), Impacto Ambiental é "qualquer alteracdo das propriedades
fisicas, quimicas, biolégicas do meio ambiente, causada por qualquer forma de
matéria ou energia resultante das atividades humanas que afetem diretamente ou
indiretamente: a saude, a seguranca, e o bem estar da populacdo; as atividades
sociais e econdmicas; a biota; as condi¢cdes estéticas e sanitarias ambientais; a
qualidade dos recursos ambientais”. De maneira mais clara; o conceito de impacto
ambiental se refere a uma mudanca no meio ambiente causada pela atividade do
homem. Esse impacto pode ser positivo ou negativo, sendo que 0 negativo
representa uma quebra no equilibrio ecolégico que provoca graves prejuizos no
meio ambiente.

A sustentabilidade est4 diretamente relacionada ao desenvolvimento econdmico e
material sem agredir o meio ambiente, usando 0s recursos nhaturais de forma
inteligente para que eles se mantenham no futuro. Seguindo estes parametros, a
humanidade pode garantir o desenvolvimento sustentavel. A adogéo de acgbes de
sustentabilidade garante a médio e longo prazo um planeta em boas condi¢cfes para

o desenvolvimento das diversas formas de vida, inclusive a humana.
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3.5 LIXO ELETRONICO

Ainda hoje muitas pessoas se perguntam a relacdo entre esse uso da tecnologia no dia a
dia (eletrodomésticos, computadores, etc) e os impactos ambientais, julgando que um
smartphone, por exemplo, ndo tem nenhum impacto sobre o meio ambiente, descartando de
maneira erronea seu lixo eletronico.

Cerca de 40 milhBes de toneladas de lixo eletrénico sdo gerados por ano no mundo. O
descarte inadequado desse tipo de residuo gera uma série de problemas quando este é
depositado no meio ambiente. Como estes equipamentos possuem substancias quimicas
(chumbo, céadmio, mercurio, berilio, etc.) em suas composi¢cdes, podem provocar
contaminacdo de solo e agua, podem provocar doencas graves em pessoas que coletam
produtos em lixdes, terrenos baldios ou na rua. Estes equipamentos sdo compostos também
por grande quantidade de plastico, metais e vidro; materiais demoram muito tempo para se
decompor no solo. Para ndo provocar a contaminacdo e poluicdo do meio ambiente, o
correto é fazer o descarte de lixo eletrdbnico em locais apropriados como empresas e
cooperativas que atuam na area de reciclagem. Celulares e suas baterias podem ser
entregues nas empresas de telefonia celular, estas fazem a destinagdo correta desses
residuos, de forma a ndo provocar danos ao meio ambiente. Outra opcdo é doar
equipamentos em boas condi¢fes, mas que ndo estdo mais em uso, como monitores ou
computadores antigos, para entidades sociais que atuam na area de inclusao digital. Além

de ndo contaminar o meio ambiente, o0 ato ajudara pessoas que precisam.

3.5.1 WEEE

WEEE é uma iniciativa oriunda da Unido Europeia que a GE Measurement & Control
Solutions implementou na Europa. O principal objetivo da iniciativa € a prevenc¢ao do
descarte inadequado de residuos elétricos e eletrénicos (do inglés "waste electrical
and electronic equipment", em traducgao livre “Residuos de equipamentos elétricos e
eletrénicos”).

A diretiva visa a reutilizacdo e a coleta ("take-back™) desses residuos, reduzindo seu
descarte. Essa iniciativa também procura melhorar o desempenho ecoldgico de
todos os envolvidos no manuseio de equipamentos elétricos e eletrbnicos, o que
inclui os envolvidos no tratamento de residuos de equipamentos elétricos e

eletrbnicos bem como produtores, distribuidores e consumidores.
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A WEEE busca aumentar a quantidade de lixo eletrénico devolvido para descarte

adequado a fim de atingir uma taxa de recuperagéo de 75% na Europa.

3.6 ROSH

RoSH, do original “Restriction of the use of certain Hazardous Substances”, em
traducéo livre se refere a uma lei voltada a restricdo do uso de certas substancias
perigosas.

Teve sua origem com uma diretiva vinda do Parlamento Europeu e do Conselho,
datada em 8 de Junho de 2011, voltado para a fabricacdo de equipamentos elétricos
e eletronicos.

Dentre as substancias proibidas para manuseio em equipamentos elétricos e
eletrbnicos destacam-se cinco, que sao: Chumbo (Pb), Mercurio (Hg), Cadmio (Cd),
Cromo Hexavalente (Cr 6+), Bromobifenilas (PBB) e Eteres de Bromobifenilas
(PBDE).

O incentivo para a aplicacdo desta lei especifica no ambiente de fabricacdo de
Hardware foi a forte presenca destas substancias nos meios eletronicos.
Nocivamente, as substancias encontravam constantemente em PCI’s (placas de
circuitos impresso), nos revestimentos, na montagem e solda de placas, pintura e
também em partes metdlicas. Obrigando entdo empresas a adotarem uma alteracao
no desenvolvimento de tecnologias de forma a respeitar novos conceitos de

sustentabilidade e seguranca.
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4 METODOLOGIA

Os equipamentos utilizados na metodologia no desenvolvimento do projeto
PapaDog foram: Arduino Mega 2560, Médulo de Ethernet Shield modelo W5100, um
Mdédulo Motor de Passo Shield L293D, e um motor de passo bipolar. Junto com eles
foram usadas as ferramentas de software: Arduino Software e o MIT App Inventor

para configurar o programa para interagir com o Arduino e o Ethernet Shield.
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5 O PROJETO
O PapaDog tem como fungéao facilitar a alimentacéo de cachorros de pequeno

porte.

5.1 PROJETO MECANICO

Durante o desenvolvimento da parte mecénica foi encontrado um problema,
como seria 0 método para transportar a comida armazenada no PapaDog
para a bacia do animal, a solucdo encontrada para resolver esse problema foi
fazer um furo em um cano de PVC aonde fosse possivel gird-lo para fazer a
comida cair na bacia do animal solucionando o problema encontrado.
Lista de materiais:

a) Apoio de madeira;

b) Cano PVC;

c) Motor de Passo.

T

Figura 2 — Prot6tipo provisério



Figura 3 - Testes de funcionamento

Figura 4 - Protétipo definitivo
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Figura 5 - Detalhe da estrutura com motor

Figura 6 - Estrutura ligada aos mdédulos Arduino
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5.2 PROJETO ELETRONICO

O problema apresentado na parte eletronica foi a incompatibilidade do
ultrassom que seria implementado para verificar se a bacia da comida do
animal esta cheia ou vazia isso acabou deixando o trabalho muito complexo
entdo a solucao foi simplificar o PapaDog e descartar o ultrassom.
Lista de materiais:

a) Arduino mega 2560;

b) Mddulo Ethernet Shield W5100;

¢) Médulo Motor de Passo Shield L293D;

5.3 PROJETO DE SOFTWARE

Na parte de software houve um grande problema que era juntar trés codigos
separados em um s0 isso acabou levando muito tempo e acabou atrasando 0 nosso
projeto, mas depois de passarmos horas discutindo o problema conseguimos juntar

eles gracas a ajuda do professor M. Gaiotto.

l/ adar
%byte mac[] = {

g ’ r
IPAddress ip(

Ethe

Ewvoid setup() {

/ Open serial communications and wait for port to open:
Serial.begin( ):
=] while (!Serial) {

server.begin():
Serial.print("server is at "):
Serial.println(Ethernet.locallIP()):

Figura 7 - Cédigo exemplo web server 1



31 [Hvoid loop() {

32 // listen for incoming clients

33 EthernetClient client = server.available():
34 [ 1if (client) {

35 Serial.println("new nt") ;

36 // an http request ends with a blank line

37 boolean currentLineIsBlank = true;
38 E while (client.connected()) {

39 if (client.available()) {
40 char ¢ = client.read():
41 Serial.write(c);
42 // if you've gotten to the end of the line (received a newline
43 // character) and the line is blank, the http request has ended,
44 // so you can send a reply
EE = if (c = '\n’' && currentLineIsBlank) {
46 // send a standard http response header
7 client.println("HTTP/1.1 200 OK"):
48 client.println("Content text/html") ;
49 client.println("Co : close"); // the connection will be closed after
50 client.println("Refresh: // refresh the page automatically every 5 sec
51 client.println():
52 client.println( 2
53 client.println("<html>");
54 // output the value of each gnaleg input pin
55 H for (int analogChannel = 0; analogChannel < &; analogChannel++) {
56 int sensorReading = analogRead(analogChannel);
57 client.print("gnaleg input ");
58 client.print (analogChannel) ;
client.print(" is ");
€0 client.print(sensorReading) ;
61 client.println("<ky />");
62 F }
63 client.println("</html>");
64 break;
65 - }

completion of the response

65 Ji }

66 = if (¢ = '\n'") {

7 // you're starting a new line

€8 currentLineIsBlank = true;

63 | }

70 B else if (c !'= '\r') {

71 // you've gotten a character on the current line
72 currentlLineIsBlank = false:

73 - }

T4 H }

75 = }

76 // give the web browser time to receive the data
77 delay(1):

78 // close the connection:

79 client.stop() ;

80 Serial.println("client gisonnscked”):

81 | )

82 bl

83 =

Figura 9 - Cédigo exemplo web server 3
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1 //Brograma : Motor de passq Sv 28BYJ-48 gom &rduing Motor Shield L293D
2 //3ukex : FILIPEFLOP

3

4 #include <AFMotor.h>

5 double passos_total = 2042; //Numexe de Rasses para 1 zekagae total

&

7 int porta _motor = 2; //1 para motor em M1/M2 e 2 para motor em M3/M4

8 int angulo = 30; //&ngulq de rokagaq do £ixQ

)

i0 double numero de passos = 0; //AImazena @ RWNEXR de Ra3IIQS gus Q motor Yad Jiias
11
12 AF Stepper arduino(passos_total, porta motor); //Define @3 Raramekzes do motor
13

i4 void setup()

15 {

18 arduino.setSpeed(i0): //Define a yeglocidade de rokacaq

17 Serial.begin(2600)

isg }

i3

20 void loop()

209 H {

2 //GRieRka a guankidads de passes. bassade no angwril deksrminade

23 numero_de passos = angulo / (360 / passos_total):

24

25 //¥Meskxa no serial monitor Q pumexqQ de passes galeurlades

26 Serial.println(numero_de_passos);

27

28 //Move g motor. Use FORWARD para genkide herariq,
29 //BACKWARD para anti-Rorariq

30 arduino.step(numero_de passos, FORWARD, SINGLE):
31 arduino.release():

32

33 delay(2000)

34 -}

Figura 10 - Cédigo exemplo motor de passo

22
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RESULTADOS

Ao concluir o projeto observamos que ele ficou mais simples do que o
planejado, intencionalmente haveria transporte de agua e sua estrutura seria
menor do que ficaram agora essas duas coisas mudaram devido a nossa falta
de experiéncia e por ser mais pratico trabalhar apenas com a comida do que

com os dois simultaneamente.
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IMPACTO AMBIENTAL

Materiais toxicos: nao foi utilizado nenhum material potencialmente toxico em

NOSSo projeto.

O descarte dos materiais deve ser feito da seguinte maneira:

a) As placas de Arduino séo material eletrénico, portanto deve ser

b)

destinadas, no minimo, a reciclagem. O mais correto seria entregar o
residuo eletrénico em um local indicado. Empresas préximas ao usuario
gue fazem a coleta do lixo eletronico podem ser facilmente localizadas
através da internet. Nunca jogar em lixo comum (organico);

Os canos de PVC séo constituidos por plastico, que é um material 100%
reciclavel. Seu descarte pode ser feito em qualquer lixo reciclavel, de
preferéncia em lugar préprio para o plastico. Nunca jogar em lixo comum
(organico);

Os suportes de madeira sdo material organico, ndo devem ser jogados
em lixo reciclavel. Podem ser levados a organiza¢des que fazem o

correto descarte, ou especializadas em sua reciclagem.
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8 CONSIDERACOES FINAIS

Apoés a conclusdo do nosso projeto foi observado que foi apresentado grande
dificuldade na parte de software, pois muita coisa teve que ser adaptada e levou
uma grande quantidade de tempo e outras tiveram que ser descartadas por falta de
experiéncia, no entanto na parte mecéanica foi possivel melhorar a estrutura do
projeto deixando ele mais pratico, esperamos fazer algo melhor e mais moldado na

area de software em um futuro experimento.
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ANEXO A — CODIGO DO WEB SERVER

#tinclude <SPL.h>
#include <Ethernet.h>
#tinclude <AFMotor.h>
#tdefine LED_Amarelo 11

double passos_total = 2048;
int porta_motor = 2;
int angulo = 180;

double numero_de_passos = 0;

AF_Stepper arduino(passos_total, porta_motor);

// Configuragdes para o Ethernet Shield

byte mac[] = { 0x90, 0xA2, OxDA, 0x0D, 0x83, OXEA };
IPAddress ip(192,168,1,32);

byte gateway[] = {192, 168, 0, 1 };

byte subnet[] = { 255, 255, 255, 1};

EthernetServer server(80);

1/

byte COD = B1000;

String A1_carga = "LED Teste";
String A2_carga = "Acinar Motor";
boolean Al_estado=false;

boolean A2_estado=false;

long anteriorMillis = 0;

long intervalo = 1000;

void setup()

{
Serial.begin(9600);
arduino.setSpeed(10);
pinMode(LED_Amarelo,OUTPUT);

Ethernet.begin(mac, ip);//

}

void loop()

{
acionamentos(); //Vai para a fungdo que executa o acionamento dos bot&es
EthernetClient client = server.available();// Verifica se tem alguém conectado
if (client)
{

boolean currentLinelsBlank = true;



String valPag;

//

1/

while (client.connected())

{

if (client.available())

{

char c = client.read();
valPag.concat(c); // Pega os valor apds o IP do navegador ex: 192.168.1.2/0001

Serial.write(c);

//Compara o que foi recebido
if(valPag.endsWith("0001")) //Se o que for pego apds o IP for igual a 0001

{
COD = COD ~ B0001; //Executa a légica XOR entre a variavel atual de COD e o valor BO001

Al_estado = |A1_estado; //Inverte o estado do primeiro acionamento

}

else if(valPag.endsWith("0010")) //Sen&o se o que for pego apds o IP for igual a 0010

{
COD = COD ~ B0010; //Executa a légica XOR entre a variavel atual de COD e o valor B0O010

A2_estado = IA2_estado; //Inverte o estado do segundo acionamento

if (c == "\n' && currentLinelsBlank)

{
//Inicia pagina HTML
client.printIn("HTTP/1.1 200 OK");
client.printIn("Content-Type: text/html");
client.printin();
client.print("<html>");

client.print("<head><title>PapaDog</title></head>");

client.print("<body><h1><center> <font size=25> <font-family: 'Garamond'> <font color=\"#ff6600\"> PapaDog </center></h1>");
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1/

long d = ultrasom();

client.print("<center> <font size=10> <font-family: 'Tahoma'> <font color=\"#529ecc\"> Distancia=");

client.print(d,DEC);

client.print("</center></body>");

client.print("<BR><BR>");
//Primeiro BOTAO

client.print("<center><button onclick=\"window.location.href="http://192.168.1.32/0001'\">\0</button> > Codigo: 0001 > ");



1/

1/

if(A1l_estado)

{
client.print("<B><span style=\"color: #00ff00;\">");
client.print(Al_carga);
client.print(" - ON");

client.print("</span></B></center>");

else

{
client.print("<B><span style=\"color: #ff0000;\">");
client.print(Al_carga);
client.print(" - OFF");
client.print("</span></B></center>");

}

29

//Segundo BOTAO

client.print("<center><button onclick=\"window.location.href="http://192.168.1.32/0010"'\">\0</button> > Codigo: 0010 > ");

if(A2_estado)

{
client.print("<B><span style=\"color: #00ff00;\">");
client.print(A2_carga);
client.print(" - ON");
client.print("</span></B></center>");

}

else

{
client.print("<B><span style=\"color: #ff0000;\">");
client.print(A2_carga);
client.print(" - OFF");
client.print("</span></B></center>");

}

client.printin("</htmI>");

break;

}//Fechaif (c == "\n' && currentLinelsBlank)

}//Fecha if (client.available())

} //Fecha While (client.connected())

delay(3);

client.stop();
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} //Fecha if(client)

}//Fecha loop

void acionamentos()
{
if(A1_estado)
{
unsigned long atualMillis = millis();
if(atualMillis - anteriorMillis > intervalo) {
anteriorMillis = atualMillis;
digitalWrite(LED_Amarelo, !digitalRead(5));
}
else digitalWrite(LED_Amarelo,LOW);
}

1/

if(A2_estado)
{
numero_de_passos = angulo / (360 / passos_total);
Serial.printin(numero_de_passos);
arduino.step(numero_de_passos, FORWARD, DOUBLE);
arduino.release();

delay(4000);

else
{
arduino.step(numero_de_passos, BACKWARD, DOUBLE);
arduino.release();
delay(10000);
}
}



