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Introducao e Objetivos

Neste trabalho descrevemos os resultados preliminares de uma proposta de
plataforma para automacao de experimentos. A proposta ¢ composta por uma
interface de hardware composta por um microcontrolador PIC18F2550 e software
de linguagem de programacao, Python. Esta plataforma tem como objetivo
estender as capacidades do computador pessoal em interagir com o ambiente
externo, i.e. “sentir’ o mundo fisico atraves de sensores e atraves da interface
proposta transferir a realidade fisica ao mundo virtual do computador. Optamos
por utilizar um hardware de amplo acesso ao publico em geral, evitando
componentes SMD e outros elementos que possam dificultar a reproducao deste
trabalho, reforcando desta forma na filosofia do hardware aberto.

Metodologia

Optou-se por uma interface de hardware utiliza um microcontrolador que
permite uma conexiao quase universal com dispositivos eletronicos e sensores,
possui entradas analogicas que permitem detectar sinais analogicos, por exemplo
de sensores de temperatura analogico, entradas digitais, saidas digitais, saidas
analogicas, protocolos de comunicacao tipo SPI, 12C, entre outros. Como
atualmente existe uma quase infinita opcao de sensores comerciais, a interface
proposta permite a conexao praticamente com qualquer uma delas, basta o
usuario conhecer a forma como o respectivo sensor se comunica ou funciona.
Atuadores podem ser acionados pelas saidas digitais e/ou analogias. Optou-se pelo
PIC18F2550, pois proporciona montagem through-hole ou simplesmente thru-
hole, i.e. nao ¢ um componente de montagem de superficie (SMD) que traduz em
uma enorme dificuldade de montagem a nivel de prototipo ou a nivel caseiro, a
montagem SMD ¢ muito utilizada na escala industrial por permitir uma reducao
significativa de custos de produciao, contudo necessita de maquinas sofisticadas.
Desta forma, a plataforma aqui proposta permite uma facil reproducio.
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Resultados e Discussoes

Fol realizada comunicacao com o computador através da interface USB (plenamente
compativel com USB2.0) e protocolo HID, portanto nio necessita a instalacio de um
driver especifico. Optou-se pelo software Python, por ser um software nao proprietario,
de distribuicao aberta, multiplataforma (Macintosh, Windows e Linux), muito poderoso
e flexivel, com extensa documentacao. Neste projeto propomos desenvolver rotinas (para
o Python) de leitura e escrita analogica, leitura e escrita digital e comunicacao SPI em
Python para que o usuario leigo nao necessite programar o microcontrolador (PIC) em
nivel de dispositivo. Utilizamos um software proprietario (MikroC for PIC) para
programa o PIC, i.e. desenvolver o firmware do microcontrolador, que iremos
disponibilizar de forma livre.
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Fig3: Exemplo de codigo no Python, a esquerda e a direita exemplo de
codigo no MikroC, com o terminal HID (comunicacao via USB) aberto.

Conclusoes
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README.md

P18F2550 folder contains a program for the MCU to start USB communication and resend all data that it receives. Upload the
hex file to your pic18f2550. hardware folder contains an article on the development of the hardware and schematics using
Eagle

Figl: Repositorio no GITHUB.COM.
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Fig2: Placa de desenvolvimento do PIC18F2550 a direita e placa gravador
a esquerda.

Atualmente temos uma plataforma basica de desenvolvimento do PIC18F2550
(placa de circuito impresso) e desenvolvemos com sucesso um gravador (clone do
PicKit2 da Microchip, o qual o fabricante disponibiliza de forma publica) do
PIC18F2550. Realizamos uma oficina de montagem do gravador e da plataforma
de desenvolvimento e programacao basica do PIC18F2550. A nivel de software,
estamos realizando comunicacao basica entre o PIC18F2550 e o Python, através
da porta USB, na plataforma Windows e Linux. Atualmente estamos
desenvolvendo a comunicacdo SPI com os conversores analogicos digitais
ADS1247 (Texas Instruments) e AD7794 (Analog Device), ambos com 24 bits de
resolucao. Este trabalho mantém cooperaciao com os Profs. Reginaldo Tavares
(UFPEL) e Fabricio Ferrari (FURG).
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