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Introducéo

O surgimento de novas tecnologias aumenta a complexidade dos ambientes, neste sentido, 0s
mesmos necessitam adaptar-se a uma computacdo altamente dindmica, onde o ambiente estd em
constante mudanca em funcdo da mobilidade do usuario. Assim, abriu-se espago ao surgimento de um
novo paradigma computacional: a computacdo pervasiva, disponibilizando acesso a computacdo de
forma natural ou invisivel (sem a necessidade de a¢des conscientes para essa finalidade), em todo lugar
e tempo (SAHA, 2003). A computacdo pervasiva se propde a dar uma visdo do futuro onde servicos
serdo oferecidos para os usuarios através de inumeros dispositivos espalhados pelo ambiente. A criacdo

de uma rede onde dispositivos se comunicam dando estados do contexto esta se tornando popular.

Segundo (SAHA, 2003) um dos principais desafios da Computacdo Consciente do Contexto é
interpretar a grande quantidade de informacGes disponiveis e conseguir determinar acGes a partir da
interpretacdo dessas informacdes integrando-as e, apresentando uma Unica resposta. Pode-se, além
disso, combinar informacdes provenientes de diferentes fontes (sensores) e fundi-las em uma nova
informagdo com mais significado agregado. Neste contexto, 0 desenvolvimento de um Controlador
Logico Programavel consciente do contexto que captura dados de diversos sensores gerando uma Unica
informagdo ao usuério poderd possibilitar a obtengdo de informagdes capturadas pelos diferentes

sensores gerando um sistema totalmente integrado.
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Controlador Légico Programavel

Nos anos 60 e 70, clientes que tinham certo desejo por um automdvel em uma cor especifica eram
obrigados a esperar longos periodos, para serem atendidos pelo motivo de que 0s carros eram
produzidos em “safras” pelas montadoras. O tempo do setup de uma linha de producéo tinha um custo
muito elevado porque as fabricas daquela época ndo haviam sido projetadas para serem flexiveis
devido as limitaces da tecnologia de automacdo (FAUSTINO, 2005). Diante desta desvantagem, em
1968, foram definidas varias especificacbes para o desenvolvimento do primeiro controlador
programavel: facilidade de programacdo e reprogramacdo, facilidade de manutencdo e reparos,
capacidade de operacdo em ambientes industriais. Segundo o autor Silveira et.al. (2002), no Brasil 0s
CLPs se expandiram a partir dos anos 80, por causa da adogdo da tecnologia usada nas matrizes das
industrias multinacionais. O mesmo autor complementa que na constru¢do de um CLP € necessario ter
uma estrutura béasica para suas funcionalidades serem reconhecidas e aplicadas a um contexto
especifico, onde séo elas: 1-Necessitando de um fonte de alimentacdo onde converte a tenséo da rede
de 110 ou 220 V de corrente alternada denominada VCA em +5V, +12V ou +24V de corrente continua
denominada VCC, para alimenta¢do dos circuitos, entradas e saidas; 2- Unidade de processamento
também conhecida de Central Processing Unit (CPU), onde pode se usar micro controladores ou
microprocessadores; 3- Bateria para utilizacdo do circuito, dando autonomia para ficar acionado sem a
energia da rede; 4- Memoria do programa supervisor onde é responsavel pelo gerenciamento do CLP,
ndo podendo ser modificado pelo usuério e fica normalmente em memdrias do tipo Programable read-
only memory (PROM), Erasable Programmable read-only memory (EPROM) e Electrically Erasable
Programmble Read-only Memory (EEPROM); 5- Memdria para o usuario constituida pela memaria
Random Access Memory (RAM) ou EEPROM.

Microprocessador, Sensores e Atuadores

Os micro controladores séo chips inteligentes, que tem um processador, pinos de entradas/saidas e
memoria. Programando o micro controlador tém-se controle de suas saidas/entradas. O que diferencia
os diversos modelos de micro controladores é a quantidade de memoria interna tanto para dados ou
programa, velocidade do seu processamento, quantidades de pinos de entradas e saidas, alimentag&o,

periféricos que pode se utilizar (PEREIRA, 2010).. A série dos micro controladores PIC18 é derivada
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da série PIC17. Tanto os PIC18 quanto os PIC17 sdo micro controladores que reside no fato de

utilizarem uma organizagdo interna conhecida como Harvard. Onde caracteriza se por utilizar
barramentos distintos para acesso a memoria de programa e a memoria de dados (PEREIRA, 2010). O
funcionamento de um sensor é realizado sob a atuacdo de uma grandeza fisica que altera as
propriedades do dispositivo, como uma resisténcia, capacitancia ou a indutancia. Este gera informagoes
de acordo com essas alteracdes que serdo levadas ao CLP para trata-las (NATALE, 2003). O sensor de
presenca € um comando inteligente que se destina ao acionamento de cargas temporizadas, a funcao do
sensor é fazer deteccOes de fontes de calor como pessoas e carros, através de um sensor infravermelho,
acionando a carga e desligando-a apds a auséncia, de acordo com o tempo programa no sistema do
sensor (ALIEVI, 2008).

Os atuadores tém por funcdo converter os sinais elétricos provenientes das saidas do CLP em uma
condicdo fisica, normalmente ligando ou desligando algum elemento. Um exemplo basico de seu
funcionamento é o controle do acionamento de uma bobina contatora a qual comandaré o acionamento
de um motor, através de uma saida do CLP (FRANCHI et.al., 2008). Os contatores/relés sdo
normalmente equipados com trés, quatro ou cinco contatos, podendo ser de forca, auxiliares ou mistos,
além disso, em muitos modelos de contatores ainda é possivel acrescentar blocos de contatos auxiliares

aumentando o nimero de contatos auxiliares disponiveis (FRANCHI et.al., 2008).

Protocolo de Comunicagdo Modbus

A interface escolhida para o desenvolvimento deste projeto é o padrdo RS-232, Modbus é um
protocolo de comunicacdo de dados utilizado em sistemas de automacdo industrial. Geralmente seu
meio de comunicacdo é pela porta serial, mas hoje pode ser implementado também por meio de rede
ethernet, onde seu paradigma é baseado em mestre-escravo (ALIEVI, 2008). A comunicagdo Modbus
pode ser realizada de duas formas: Remote Terminal Unit (RTU) e American Standard Code for
Information Interchange (ASCII). Os dois modos de requisicdo ou resposta possuem um formato de
pacote especifico, que € para requisicdo ou para resposta. Cada pacote é composto de seis campos que
sdo representados por dados binarios, no modo RTU, e por caracteres, no modo ASCII. Estes campos

sdo definidos na Tabela 1,
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Tabela 1 - Campos representados por dados binarios

Inicio Indica o0 comego do pacote;

Endereco Indica qual dispositivo recebera ou enviara o pacote. A faixa valida de enderecos dos
dispositivos varia de 0 a 247, sendo o enderec¢o 0 (zero) utilizado para mensagens que séo
enviadas para todos 0s escravos;

Fungéo Objetivo do pacote;

Dados Campo onde os dados serdo alocados. Ele tem o contetido de acordo com o0 campo
Funcdo do pacote;

Controle Responsavel pela deteccéo de erros no pacote, conhecido como Cyclic Redundancy
Check (CRC).
Fim Indica o fim do pacote;

O protocolo Modbus possui algumas fungdes que dependem do dispositivo que implementa o
protocolo. As funcbes possuem diferentes objetivos, como a verificagdo da comunicagéo, visualizacao
da quantidade de eventos, leitura e escrita de registradores especificos ou um grupo, dentre outras,

sendo as mais utilizadas as fungdes de escrita e de leitura.

Concluséo

Existem muitas residéncias que tem uma espécie de automacdo, sendo o ambiente totalmente
controlado por seus proprietarios, onde as tarefas diarias além de gerar confusGes e esquecimentos quanto a
seus acionamentos, podem com isso acarretar possiveis desperdicios. O conforto, assim como a seguranca
destes ambientes muitas vezes deixa a desejar com 0s projetos existentes e assim expondo 0s moradores ou
trabalhadores a riscos desnecessarios. Os Controladores Légicos Programaveis (CLP) além de ter um custo
alto para implantacdo, muitas vezes possuem sistemas supervisores ineficazes com a sua periodicidade ao
mostrar as informacdes do contexto. A pesquisa proposta objetivou um estudo sobre a computagédo
consciente do contexto aplicada ao desenvolvimento de um controlador l6gico programavel, a mesma é
parte integrante de um trabalho de conclusdo de curso que objetiva implementar um controlador ldgico
programavel utilizando técnicas de computacdo pervasiva capaz de capturar dados de diversos sensores

utilizando um protocolo especifico, gerando uma Unica informacéo.
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