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Sensor de estacionamento e de ponto cego para automoveis
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Os carros, presentes no cotidiano de muitas pessoas, tém evoluido desde sua criacdo, incorporando
diversas funcionalidades, como a utilizacdo de sensores tecnolégicos para auxiliar no estacionamento
e na deteccdo de movimento em areas nao visiveis pelos retrovisores. Com base nisso, este trabalho
criou um dispositivo que possui quatro conjuntos de sensores que, quando colocados corretamente,
podem atuar conforme similares de tecnologia recente, alertando o condutor por meio de sinais
sonoros e visuais, apartir de um moédulo central localizado dentro do carro. Na vida cotidiana, muitos
motoristas enfrentam problemas com o ponto cego do espelho retrovisor e com a dificuldade de
estacionar em areas com pouca visibilidade. Por esse motivo, foi desenvolvido um sistema com
sensores e uma unidade central para alertar sobre a presengca de motociclistas entre os carros,
utilizando conhecimentos ensinados na disciplina de microcontroladores. O esquema elétrico foi
elaborado e na sequéncia os componentes necessarios foram adquiridos e o circuito foi montado. Na
sequéncia, o microcontrolador foi programado com o cédigo adequado. Durante os testes, um sensor
estabeleceu comunicacdo com a unidade central, transmitindo os dados. Posteriormente, foram
adicionados os demais sensores, permitindo a transferéncia de dados medidos nos quatro lados do
carro até a central. Os dados de distancia sdo transmitidos sem fio para um outro microcontrolador que
fica no circuito central dentro do automével. A central possui uma simbologia de automoével, com seus
quatro lados. A partir da analise dos dados, sdo acionados led’'s e um buzzer, que atuam como
sinalizadores visual e sonoro respectivamente, conforme uma escala de distancia. Se a distancia
medida for maior que dois metros e meio, apenas um led branco sera ligado. Porém, se a distancia for
menor, sera acionado um led vermelho e o buzzer, os led’s ficam piscando (exceto o led branco
guando distancia maior que trés metros) e o buzzer apitando ambos a uma frequéncia inversamente
proporcional a distancia. Por exemplo, se o sensor referente a parte traseira do automovel medir um
espaco de trés metros e meio entre 0 mesmo e um objeto, o led branco ficara constantemente acesso,
conforme esse espaco for diminuindo, e se torne inferior a trés metros, o led branco comeca a piscar,
se a distancia ficar abaixo de dois metros e meio, o led vermelho vai fica piscando e o buzzer vai fica
apitando. Como a frequéncia é escolhida de maneira inversa a distancia, quanto menor a distancia,
mais rapido vai apitar e piscar. Diante dos testes, o projeto se mostrou capaz de detectar objetos a
uma distancia de até 4 metros, trafegando os dados entre 0 sensor e a central sem a utilizacdo de fios,
qgue corresponde as necessidades de utilizacdo em veiculos que ndo possuem estas tecnologias,
como em veiculos de passeio, veiculos utilitarios, caminhdes, dentre outros. Portanto, acredita-se que
essa tecnologia € um importante coadjuvante para melhorar a seguranca e a praticidade ao dirigir,
principalmente para aquelas pessoas que tem mais dificuldade ou limitacGes, como deficientes,
idosos, etc.
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