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Nome: __________	Classe: ___	Data: ________
Folha de solução para a tarefa 3
Sistema de alarme
Tarefa de construção
Consulte as instruções de montagem.

Tarefas de programação
Configuração dos sensores e atuadores:
[image: ]

O aplicativo "Controle de voz" (para iOS ou Android) é necessário para resolver a tarefa experimental 2. O aplicativo precisa estar conectado à internet para reconhecimento de voz e estar conectado (via Bluetooth ou WiFi) ao controlador.


1. Posição inicial
1a. Cada revolução do eixo do motor corresponde a uma revolução do parafuso, e cada revolução do parafuso gira o Z30 em um dente. Para uma rotação de 90° do Z30, são necessárias 30/4 voltas do eixo do motor. Isso corresponde a (a 63,9 pulsos do codificador por revolução do eixo) 

pulsos do codificador (ou 5,325 pulsos por grau).
Na verdade, o interruptor de limite não é acionado exatamente após um quarto de volta; a câmera só precisa ser girada cerca de 78°. Correspondente a  pulsos do codificador.
Programa (exemplo): 
[image: ]
IoT_Init_Camera_Tilt.ft

1b. O anel giratório tem 58 dentes; uma rotação de 90° requer, portanto, 58/4 voltas do eixo do motor. Correspondente a 

Pulsos do codificador (ou 10,295 pulsos por grau).
Aqui também o botão de posição final não é apenas acionado após uma rotação de 90°, mas já acionado em aproximadamente 3°; a câmera só precisa ser girada em cerca de 87°. Correspondente a  pulsos do codificador.


Programa (exemplo): 
[image: ]
IoT_Init_Camera_Pan.ft

1c. Quando os dois programas são mesclados, os dois movimentos podem ser executados em paralelo, reduzindo significativamente o tempo de inicialização. Há duas maneiras de fazer isso: Execução das duas funções como threads paralelas ou integração em uma função.
Soução do programa A – uma função (exemplo): 
[image: ]
IoT_Init_Camera_A.ft


Solução do programa B – threads paralelos (exemplo):
[image: ]
IoT_Init_Camera_B.ft


2. Monitoramento da câmera
Programa (exemplo):
[image: Ein Bild, das Text enthält.

Automatisch generierte Beschreibung]
IoT_Surveillance_Camera.ft


3. Ativação de som
3a. Configuração da exibição TXT (exemplo):
[image: ]Configuração de exibição
Programa (exemplo): 
[image: Ein Bild, das Text, Screenshot, Monitor, Bildschirm enthält.

Automatisch generierte Beschreibung]
IoT_Microphone_Level.ft


3b. Programa com um limite de volume de 70 dB (exemplo):
[image: ]
IoT_Surveillance_Camera_Noise_Detection.ft
4. Detector de movimento
A detecção de movimento é definida em toda a janela da câmera. A sensibilidade da detecção pode ser definida para um valor de 0 a 1 no inspetor através de "Tolerância":
[image: ]
Configuração da detecção de movimento

4a. Trecho do programa (exemplo):
[image: ]
IoT_Surveillance_Camera_Motion_Detection.ft
A detecção de um movimento é salva em uma bandeira ("surveillance_status"), assim como o momento da detecção.

4b. A função "blink" é iniciada como um thread no início do programa principal:
[image: Ein Bild, das Text, Screenshot, Schild enthält.

Automatisch generierte Beschreibung]
IoT_Surveillance_Camera_Motion_Detection.ft
Tarefas experimentais

1. Controle de voz
1a. Funções de controle (exemplo):
[image: ]
IoT_Camera_Motion_Control.ft
A maneira mais fácil de evitar que a câmera gire muito é limitar o ângulo de rotação nas direções horizontal e vertical a um total de ± 90° cada. Se você definir ambos os ângulos de deflexão para 0° após inicializar a posição básica, isso pode ser facilmente verificado no programa.


1b. Trecho do programa: Controle da câmera (exemplo):
[image: ]IoT_Surveillance_Camera_Voice_Control.ft

No programa principal, as seguintes variáveis são inicializadas no início:
[image: ]
IoT_Surveillance_Camera_Voice_Control.ft
Os ângulos de deflexão máximo e mínimo podem precisar ser adaptados à construção (faixa de cabeamento). 

2. Controle via painel na nuvem
Os botões de controle do painel fornecem os comandos "stop", "home", "relmove_left", "relmove_right", "relmove_up" e "relmove_down". Os comandos "relmove" correspondem às quatro funções de controle da tarefa experimental 1. Se um valor "grau" (2, 5, 10 ou 20°) for transmitido do servidor IoT, a especificação do ângulo de rotação no programa deve ser ajustada. O comando "home" move a câmera para a posição inicial; para o comando "parar", deve-se adicionar uma função que pare os dois motores.
A consulta dos comandos de controle pode ser obtida da solução para a tarefa experimental 1.
Função "stop_motors" (exemplo):
[image: Ein Bild, das Text enthält.

Automatisch generierte Beschreibung]
IoT_Surveillance_Camera_Dashboard_Control.ft


Trecho do programa: Controle da câmera (exemplo):
[image: ]
IoT_Surveillance_Camera_Dashboard_Control.ft

[bookmark: _GoBack]Anexo
Tarefa 3: Sistema de alarme
Material necessário
PC para desenvolvimento de programas, localmente ou via interface de rede. 
Cabo USB ou conexão BLE ou WLAN para transferir o programa para o TXT4.0. 
aplicativo fischertechnik "Controle de voz"
Utilitário "IoT_Test_Dashboard_Control.ft"
Conta na nuvem fischertechnik (www.fischertechnik-cloud.com)
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