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1. INTRODUGAO

A automagao e controle de sistemas é uma area que tem crescido consideravelmente com
o uso de novas tecnologias computacionais existentes no mercado. Neste sentido,
Sistemas Roboéticos vém sendo criados para os mais diversos tipos de atividades, das mais
simples, como o controle de acendimento de uma lampada, as mais complexas como a
reproducé@o dos movimentos do corpo humano por robds humanoides.

Conhecer as tecnologias usadas nestes sistemas, torna-se entdo uma grande tarefa a ser
desenvolvida cada vez mais cedo por estudantes de areas técnicas para que 0os mesmos
possam propor solugdes tecnolégicas cada vez melhores para as atividades que os
permeiam.

Este trabalho visa assim, montar um protétipo de uma plataforma robética terrestre a ser
usada com fins didaticos para que os alunos dos Campus Cachoeiro de Itapemirim possam
desenvolver atividades relacionadas a Robética logo no inicio dos seus cursos.

Espera-se portanto, que com a conclusdo deste trabalho, este protétipo inicial, totalmente
fabricado com ferramentas disponiveis no Campus Cachoeiro de Itapemirim, esteja
disponivel para outros projetos, primando sempre pela melhoria nas adequagdes para
atender as mais variadas situagdes que vierem a surgir.

2. OBJETIVO

O objetivo geral deste trabalho é a implementagao de um sistema de controle de um
veiculo terrestre controlado remotamente.

Como objetivos especificos, citam-se:

= Conhecimento do Sistema Microprocessado ARDUINO;

= Conhecimento de Linguagem de Programagéo Gréfica LabView;

= Conhecimento do protocolo serial Bluetooth para comunicagdo entre ARDUINO e
LabView;

= Conhecimento de sensores e atuadores para controle e atuagéo de veiculos;

= Usinagem e confecgdo de pecas préprias para montagem do protétipo.

3. METODOLOGIA

Partindo-se da intengdo de montagem de um protétipo de um veiculo terrestre, a ser
controlado remotamente, foram realizadas pesquisas de campo a respeito dos estudos
existentes na area.

Por ser tratar de um protétipo para fins didaticos, ou seja, um molde inicial para futuros
melhoramentos e para apresentagdo em atividades relacionadas a area de Robotica no
Campus Cachoeiro de Itapemirim, optou-se pela montagem de um sistema mais robusto,
usando motores CC de vidro elétrico de automéveis e uma bateria de moto.

Atécnica de controle de velocidade a ser usada é a PWM — Pulse Width Modulation.

Definiu-se também que a construgdo das partes mecanicas seriam confeccionadas nos
préprios laboratérios do Campus, de acordo com a necessidade e adequagdes que se
fizessem necessarias.

Ja com relagdo ao circuito elétrico, devido aos trabalhos realizados anteriormente no
Campus e a disponibilidade de recursos existentes até o momento, optou-se pelo uso do
Sistema Microprocessado ARDUINO UNO para ser embarcado no protétipo e, quanto ao
Sistema de Controle Remoto deste veiculo, optou-se pelo uso do LabView, a fim de
conhecer melhor e difundir os recursos desta ferramenta adquirida recentemente pelo
Campus, mas ainda em uso incipiente.

Para estabelecer a comunicagdo sem fio entre o protétipo e o sistema de controle remoto,
optou-se pelo uso do protocolo Bluetooth, a fim de conhecer o seu uso com o ARDUINO e
interacdo do mesmo com o LabView.

Definiu-se também que, para o acionamento diferencial dos motores deste veiculo, seria
confeccionada também no campus um circuito elétrico na configuragdo Ponte H Dupla.

Por fim, com relagé@o a autonomia deste veiculo, ficou acertado que esta seria adequada
de acordo com a disponibilidade de sensores disponiveis no momento em que os testes
fisicos comegassem a serem realizados.

4. RESULTADOS

A Figura 1 mostra a tela de controle do veiculo, bem como o cédigo de programagdo em
Linguagem Gréfica usado. Ambos feitos usando-se o LabView.

A Figura 2 mostra uma foto do protétipo de teste ja implementado.

FIGURA 1. (Fonte: Préprio Autor)

FIGURA 2. (Fonte: Préprio Autor)

Maiores detalhes sobre este projeto, bem como o cédigo de programagdo utilizado no
mesmo, podem ser obtidos no endereco eletronico: https://projetoseletricos.ci.ifes.edu.br/

5. CONSIDERACOES OU CONCLUSOES

Com a realizagao deste trabalho, pdde-se compreender melhor como funciona um Sistema
Automatizado de maneira geral.

Realca-se aqui que o sistema implementado trata-se de uma Plataforma Robética robusta
mecanicamente que utiliza o LabView como uma ferramenta de controle, e que, por estar
presente em grandes empresas de tecnologia do mundo, estd sendo considerada para
aplicagdo neste e em outros projetos em desenvolvimento no Campus.

Alinguagem gréfica de programacao do LabView se mostrou eficiente porque através dela é
possivel estabelecer uma conexado/comunicagdo direta com o veiculo, podendo portanto
serem executadas tarefas remotamente através de um computador devidamente
reconhecido pelo protétipo.

Até a conclusdo deste trabalho entretanto, a implantacdo da comunicagdo serial via
Bluetooth ndo pode ser concluida devido a dificuldade para obtencdo dos materiais
necessarios. Portanto esta tarefa esta sendo feita via comunicagdo USB, o que limita, por
hora, a autonomia do protétipo.

Para melhoria do mesmo, sugere-se o uso de um Sistemas do tipo Raspberry Pl ou usando
FPGA.
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