COMEDOURO AUTOMATICO PARA ANIMAIS DE RUA PRODUZIDO
COM MATERIAIS ECONOMICAMENTE VIAVEIS

INTRODUGAO

A domesticagéo de animais selvagens pela humanidade
marcou um ponto crucial na histéria das relagdes entre
humanos e animais, permitindo néio apenas a sobrevivéncia e
a protegéo. Nos Ultimos séculos, a interagéio entre humanos e
animais domesticados, como cées e gatos, evoluiu
significativamente, deixando de ser puramente utilitaria para
assumir um carater afetivo e simbélico (MIORALLI, 2021).

O avango das tecnologias, em especial dos sistemas
automédticos possibilitaram o desenvolvimento de novas
abordagens para fornecer alimentagdo regular e controlada a
animais errantes (KIRBAC et al, 2022). Os dispositivos
eletrénicos convencionais que integram sistemas de controle
automadtico e loT, conhecidos como comedores automaticos,
tém surgido como um meio promissor para mitigar problemas
de falta de nutrientes em periodos regulares. Entretanto,
apesar de garantirem uma fonte constante de alimento, os
comedores automaticos eletrénicos apresentam alto custo de
implementagdo em larga escala e vida Gtil reduzida quando
expostos ds intempéries tipicas de ambientes urbanos, o que
dificulta sua ampla adogédo e compromete sua funcionalidade
alongo prazo (SAADOON E KOYUNCU, 2022).

OBJETIVOS

2

O objetivo desta pesquisa & propor um sistema de
alimentagdo automético acessivel e de baixo custo para
mitigar os problemas relacionados & privagéo nutricional de
animais de rua em ambientes urbanos. O sistema de controle
desenvolvido integra microcontroladores e sensores de baixo
custo capazes de detectar movimento e, em seguida, acionar
automaticamente o mecanismo de liberagéo de alimento.

Especificamente, o mecanismo de liberagdo de alimento se
baseia no principio do parafuso de Arquimedes, onde a
rotagdo do parafuso transporta a ragéo de forma controlada
até o compartimento de distribuigdo. Além disso, o sistema de
controle é programado para acionar a liberagéo de
aproximadamente 150 gramas de ragédo, ao longo de cinco
segundos. Apés a liberagéio do alimento, o sistema entra em
modo de espera por uma hora, apdés a qual retoma sua
funcionalidade.

MATERIAIS E METODOS

A metodologia aplicada para o desenvolvimento consistiu em
duas etapas:
* 1° Etapa: Implementacgéo do sistema de controle proposto
em plataforma de simulagéo;
e 2° Etapa: Elaboragdo do mecanismo de liberagdo de
alimento utilizando materiais economicamente viaveis.

Figura 1: Esquema representando os materiais utilizados.

Afim de avaliar de forma objetiva o desempenho do protétipo
em condigdes adversas, foram conduzidos experimentos em
ambiente controlado, exposi¢gdo moderada & chuva, ambiente
com particulas em suspenséo, ambiente quente e frio. De
modo geral, em cada cendrio foram redlizadas cinco
repeticoes com duragdo de dez minutos para avaliar a
ocorréncia de acertos e a massa de ragdo dispensada.

De modo geral, os resultados demonstram que o sensor
ultrassénico, por operar com ondas sonoras, pode detectar
poeira ou gotas de chuva como movimento, resultando em
falsos positivos. JG em temperaturas extremas, os
componentes eletrénicos como o Arduino e o motor DC podem
sofrer instabilidades, afetando a precisdo da detecgdo e a
rotagdo do mecanismo. Além disso, todos os cendrios testados
apresentam leve variagdées na massa dispensada.

RESULTADOS E DISCUSSAOD

Neste artigo, é proposto um comedouro automatico para
animais de rua produzido com materiais economicamente
vidveis. No protétipo do comedouro automatico proposto
foram utilizados componentes eletronicos de custo
relativamente bdaixo, combinados com uma estrutura
impermeavel baseada em componentes de PVC. Os resultados
da analise de desempenho do comedouro automatico
proposto demonstram boa funcionalidade nos diferentes
cendrios analisados.




