http://www.autotaps.com/kitchen-sensor-tap.html @ ‘ ‘ @ @
Por Fernando Koyanagi il



Objetivo

Nosso objetivo sera criar um programa para utilizarmos os
sensores de Touch Capacitivo, que o ESP32 tem suporte
nativo.

Com esse recurso, podemos substituir um botao por
exemplo, basta apenas um fio ligado ao pino e nosso
proprio dedo para ativa-lo.

©



Introducao

Os sensores capacitivos estao presentes no nosso dia a dia,
por exemplo no seu smartphone, no seu tablet, no seu micro-
ondas, em algumas TVs, carros, em inumeros produtos.




Funcionamento

Os sensores capacitivos funcionam baseados na variacao
da capacitancia gerada pelo toque no eletrodo. Essa
variacao e lida e convertida pelo ADC.
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Figure 69: Touch Sensor
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WiFi NodeMCU-32S ESP-WROOM-32
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Vamos ao codigo

Como o ESP32 tem suporte nativo ao touch capacitivo, nosso ponto
chave sera a funcao “touchRead(pino)”, ela nos retornara um inteiro
positivo. E ao tocarmos o pino referente ao sensor, o valor gerado
deve ser o mais proximo de zero.

E importante calibrarmos o sensor antes, para termos uma nocao do
valor que podemos tomar como certeza que houve um toque.




int pinoVermelho = 16; //pino que ligamos o LED vermelho

int pinoVerde = 17; //pino que ligamos o LED verde

int pinoTouchOn = 4; //pino com sensor touch (pode-se usar a constante nativa To)
int pinoTouchBlink = 133 //pino com sensor touch (pode-se usar a constante nativa T4)
int capacitanciaMaxima = 2@} //valor que nos da a certeza de toque (ache esse valor através da calibragem)

void setup()
{

Serial.begin(115200);
delay(1000);
pinMode(pinoVermelho, OUTPUT);
pinMode(pinoVerde, OUTPUT);




void loop()
{
int mediaT@ =
int mediaT4
for(int i=0; i< 100; i++) //faz 100 leituras de cada sensor touch e calcula a média do valor lido

{
mediaT@® += touchRead(pinoTouchOn)/ 100;

mediaT4 += touchRead(pinoTouchBlink) / 100 ;
}

//verifica se o valor médio lido no pinoTouchOn é menor que a capacitancia maxima definida
//se verdadeiro, isso caracteriza um toque
// os LEDs vemelho e verde ficarao acesos

if(mediaT@ < capacitanciaMaxima)

{
digitalWrite(pinoVermelho, HIGH);
digitalWrite(pinoVerde, HIGH);

}

//verifica se o valor médio lido no pinoTouchBlink é menor que a capacitancia maxima definida
//se verdadeiro, isso caracteriza um toque
// os LEDs vemelho e verde ficarao piscando com um intervalo de 500 ms

else if(mediaT4 < capacitanciaMaxima)

{

digitalWrite(pinoVermelho, !digitalRead(pinoVermelho)); //inverte o estado atual do LED
(HIGH/LOW)

digitalWrite(pinoVerde, !digitalRead(pinoVerde)); //inverte o estado atual do LED (HIGH/LOW)
delay(500);

}

else{//se nenhum dos pinos touch estao sendo tocados, os LEDS ficam apagados
digitalWrite(pinoVermelho, LOW);
digitalWrite(pinoVerde, LOW);

}
delay(10);
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