1= MOSTRADE o g9 22 B
TALENTOS DA =, T

o 2O

. _ . Centro de Ciéncias Exatas, Ambientais
Inovacao, criatividade e exceléncia e de Tecnologias (CEATEC)

da producao de TCC da PUC-Campinas.

GRADUACAO
PONTIFiICIA UNIVERSIDADE CATOLICA
] ™

SENSORES PARA MELHORIA NA LOCOMOCAO DE DEFICIENTES VISUAIS

Autor: Giordano Muneiro Arantes

Orientador: Prof. Dr. Omar Carvalho Branquinho
Faculdade: Pontificia Universidade Catolica de Campinas
Curso: Engenharia Elétrica

E-mail: giordanonico@hotmail.com

Celular: (19) 9.9155-6624

INTRODUCAO OBJETIVO

Construcao do protoétipo (Figura 1), com dispositivos alocados em locais
estratégicos do corpo do deficiente visual facilitando a identificacao de
objetos ou obstaculos, através de vibracoes emitidas pelo dispositivo, a
fim de evitar colisdes, diminuindo o numero de acidentes, bem como
facilitando sua locomocao e proporcionando mais qualidade de vida.

RESULTADOS E DISCUSSAO

O dispositivo (Figura 2), foi utilizado para todos os oito acessorios (Figura
3), e também o consumo de cada um dos dispositivos pode ser visualizado

na Figura 4. A velocidade em relacao a distancia em que o motor vibra é
'\"":; apresentada na Figura 5.
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Ter uma deficiéncia fisica, seja ela qual for, dificulta o modo de viver. A
deficiéncia visual, leva o individuo a enfrentar diversas barreiras que
podem o impedir de exercer um direito basico de todos os cidadaos, que €
Ir e vir.

Devido ao déficit de estruturas adeptas dos principios de inclusao social,
um cidadao com deficiéncia visual sofre com inumeras dificuldades de
locomocao, nao s6 em seus lares, mas também nas ruas, onde o0s
obstaculos sao inumeros, como: escadas, degraus altos, banheiros n
adaptados, buracos nas calcadas, postes, orelhdes, entre outros.
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MATERIAIS E METODOS

Utilizou-se para cada um dos acessorios um Microcontrolador
ATMEGA328, para controle de um sensor ultrassénico (HC-SR04 que serve
para medir a distancia entre o sensor e o objeto), um motor vibratorio,
uma bateria de 9V para alimentar o circuito e suportes para colocar os
dispositivos no corpo do usuario com deficiéncia visual.

Realizou-se um estudo do funcionamento do sensor e do motor,
verificando as distancias medidas do sensor para fazer o motor vibrar,
aumentando sua velocidade conforme o usuario se aproxima de algum
objeto ou diminua quando se afasta. Também foi necessario medir o
consumo do circuito com os componentes em funcionamento, verificando

Figura 3
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Velocidade do Motor X Consumo

Tempo de duracao ligado (h) (com

: . : Consumo (mA) uma bateria de 400MAh)
o tempo de uso do dispositivo com a bateria de 9V. 16 75
. . ey 1. . 32 12,5
Posteriormente, foi imprescindivel analise de uma ldgica ideal de qual 414 97
seria @ melhor maneira de alertar o usuario da distancia em que ele se 57 5 76
encontra do objeto ou obstaculo. E entao, foi determinado que o motor 76.7 5.2
tivesse quatro velocidades quatro distancias, possibilitando o usuario ter Figura 4

percepcao da distancia em que ele se encontra do objeto.

Velocidade (%)
Foram concluidos oito dispositivos para serem alocados em locais

estratégicos no corpo do usuario (cabeca, ombros, mao, costas, cintura e Figura 1l 20
joelhos), com acessorios que permitem fixa-los no momento de seu uso. 40
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