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Ementa

v Arquitetura de microcontroladores e de sistemas
microcontrolados.

v’ Dispositivos periféricos: acesso e controle.

v Programagdo de sistemas microcontrolados usando
linguagens de programagdo de alto e de baixo-nivel.

v Experimentos com sistemas microcontrolados:

* Periféricos;

- portas de comunicag¢do de dados;

- Sensores;

+ Acionadores de dispositivos eletromecanicos;
» Displays de sete segmentos e LEDs.
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Objetivos

v’ Geral:

» Apresentar ao aluno conhecimentos tedricos e
praticos para realizar a andlise e projeto de
sistemas microcontrolados.

Universidade Federal do Vale do Sao Francisco - UNIVASF

Colegiado de Engenharia da Computacao — CECOMP



Objetivos
v' Especificos:

+ Apresentar conceitos basicos de
microcontroladores:;

*+  Apresentar um microcontrolador comercial -
ATMEGA328P;

+ Capacitar o aluno na programag¢do de um
microcontrolador comercial usando linguagens
de programagdo de alto e de baixo-nivel;

* Treinar o aluno no projeto de sistemas
microcontrolados.
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Metodologia

v’ As atividades serdo conduzidas através de aulas
expositivas e laboratoérios.

v Serdo realizados exercicios tedricos e praticos
para fixagdo dos conteldos, resolugdo de problemas
e possivelmente a elaboragdo de trabalhos extra-
sala.

v Utilizaremos os softwares Atmel Studio, Arduino
IDE e AVRDude.
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Avaliagao

v' Trés avaliagades.

* Trés provas online (individual e com consulta ao
datasheet). A nota final serda a média das trés
nhotas obtidas nestas avaliacoes.

» O assunto de cada prova € acumulativo.
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Calendario 2021.2

23/05 | Aula 27/06 | Aval. 1 01/08 Aula
25/05 | Aula 29/06 | Aula 03/08 Aula
30/05 | Aula 04/07| Aula 08/08 Aula
01/06 Aula 06/07 | Aula 10/08 | Aval. 2
06/06 | Aula 11/07 | Aula 15/08 Aula
08/06 | Aula 13/07 | Aula 17/08 Aula
13/06 Aula 18/07 | Aula 22/08 Aula
15/06 Aula 20/07 | Aula 24/08 Aula
20/06 | Aula 25/07 | Aula 29/08 | Aval. 3
22/06 | Aula 27/07 | Aula 31/08 Final
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Introducdo aos Sistemas
Microcontrolados
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Microprocessadores versus Microcontroladores

v" Microprocessador.

* E um circuito integrado que realiza as fungoes de
cdlculo e tomada de decisdo de um computador.

Exemplos: Pentium, Athlon, Sempron, etc.

Microprocessador

ParBrioos: L ET, FLL
Commereor AT 12C, EEFAOEL

T e L S8 Wil ..




Microprocessadores versus Microcontroladores

v" Microcontrolador.

- E um circuito integrado que possui em um dnico chip,
microprocessador, memorias RAM e ROM, dispositivos
de E/S e periféricos.

Microcontrolador

PadTl nedre: UART, P,
Corvarenr D, 120, EPROL
Thinars, 2T 3FL WIOT.
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Microprocessadores versus Microcontroladores
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Microcontrolador versus Microprocessador
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Microprocessadores versus Microcontroladores

v Microcontroladores permitem a implementagdo de
sistemas mais compactos.

v Microcontroladores sdo menos poderosos, mais lentos
e possuem um espago de enderegamento menor que os
microprocessadores.

v' O conjunto de instrugoes de um microcontrolador

limita-se as instrugdes mais simples de um
microprocessador.
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Microcontroladores

v" Alguns fabricantes de microcontroladores.

- ANALOG Panasonic.
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Microcontroladores

v Qual a diferenca entre eles?

+ Tensdo de alimentagdo;

Quantidade de pinos;

Freqiiéncia de operagdo;

Quantidade da memdria de programa e de dados;

Quantidade e funcionamento dos periféricos;

Mecanismos de economia de energia entre outras.
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Aplicagoes
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Aplicagoes
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Aplicagoes
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Aplicagoes
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Aplicagoes

v’ Sistema de Controle de Temperatura.

Microcontroller Oven

Output ———»|Heater §

Output ——»| Fan X

. Sensor |
Input - :
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Aplicagoes

v’ Sistema de Controle de Temperatura.
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Aplicagoes

v’ Sistema de Controle de Temperatura.
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v’ Sistemas

Aplicagoes

de aquisi¢do de dados distribuidos.
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Aplicagoes

v’ Cadeira de rodas automatizada.
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v Automagdo Baja.

MOTOR
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Aplicagoes
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Aplicagoes

) lieE. . K
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v Automagdo Baja.

® Central
@ Terminacao CAN
@ N6 generico

Universidade Federal do Vale do Sao Francisco - UNIVASF

Colegiado de Engenharia da Computacao — CECOMP



Aplicagoes

v Automagdo Baja.

Telemetria Bajaatinga
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Aplicagoes

v’ Telemetria para robds moveis - TCC Manoel.
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Aplicagoes

v FutVASF.
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Aplicagoes

v' Estudo e desenvolvimento de um sistemas de aquisigdo
de dados para uma aeronave ndo-tripulada - TCC Diego.

Blozo d —Baioea Brbaresds ne Aamise
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Aplicagoes

v’ Plataforma de simulagdo hardware in the loop para
aplicagdes em tempo real critico - TCCs de Ma’reus e
Glancar'lo |
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Aplicagoes

v Desenvolvimento de um sistema embarcado para
monitoramento e controle online de uma estufa
para hortalicas - TCC Wilson.
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Aplicagoes

v’ Estudo e desenvolvimento de um sistema de controle
de posigdo para um corpo estaciondrio usando unidade
de medida inercial - TCC Bruno.
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Aplicagoes

v Estudo, implementagdo e avaliagdo de um sistema de
controle via rede CAN - TCC Tiago.
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Aplicagoes

v’ Sistema embarcado veicular para prevengdo de colisdo
frontal - TCC Genisson.
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Aplicagoes

v’ Sistema embarcado veicular para prevengdo de colisdo
frontal - TCC Jéssica.

Sistema Child Protected

Tudo certol

Lembre-se que ha uma Nao foi detectada
crianga na cadeirinha! crianga na cadeirinha!




Aplicagoes

v Estudo e implementagdo de uma rede LIN - TCC
Marcus.
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Aplicagoes

v' Simulagdo hardware in the loop de um quadricéptero -

TCC Patricia.
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Aplicagoes

v INCLUDE: Sistema embarcado para acessibilidade de
deficientes visuais e analfabetos no sistema de
transporte publico - TCC Anderson.
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Aplicagoes

v Desenvolvimento de um sistema embarcado
distribuido para veiculos off-road - TCC Gustavo.
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