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Introducao

® Tecnologia dos microprocessadores
® Segurancga, conforto e praticidade

® Segway — meio de transporte pessoal
® Controle de um veiculo elétrico




Objetivos do trabalho

® Disponibilizar a estrutura de adaptacao do veiculo;

® Desenvolver um software responsavel pela tracao e
direcao do veiculo;

® (Calibrar o movimento esperado com o realizado;
® Efetuar o controle em tempo real;

® Disponibilizar uma lista documentada com os comandos
automatizados para o veiculo.



Fundamentacao
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Sistemas embarcados

® Propositos especificos

® Parte de uma maquina ou sistema
® Informacodes internas e externas

® Exemplo em veiculos — freios ABS




Automacao e controle :

® Sistema: relacao entre entradas e saidas
® Controle da variavel de saida

® Malha fechada e realimentacao

® Controlador

® | eis de controle (P, I, D)
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Delcom Driver USB

® Microcontrolador pre-programado
® Manual de instrucoes e biblioteca .dlI
¢ Utilizacao da APl JNA




Sensores :

® Elemento de medida
® Muda de estado

® Chave Optica

® Encoder




PWM

® Motores elétricos de corrente continua

® \/elocidade proporcional a tensao
® Circuito digital: 0 e 1
® Modulacgao por largura de pulso
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Trabalhos correlatos

® Auto estacionamento - Toyota Prius
® Modulo inteligente - Heinen
® [ine tracking - Estevam




Desenvolvimento do
trabalho




Requisitos principais

Controle da direcdo em malha fechada (RF)
Controle da velocidade em malha fechada (RF)
Monitorar a distancia percorrida (RF)

Monitorar a velocidade em tempo real (RF)

Ser implementado em Java utilizando o ambiente
Eclipse (RNF)




Especificacao

® Comandos para o movimento do veiculo
® \eiculo elétrico infantil
® Dispositivos USB




Adaptacao do veiculo :
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Diagrama de classes

class Classes

Dispositivo

Controle

- nome: String

- hUsb: Pointer

- numSerial: int

- versaoFirmware: byte
- dataFirmware: String
- majorCmd: byte

- minorCmd: byte

- dataLSB: byte

- dataMSB: byte

- lenght: short

- extData: byte[]

close() : void

setPWM() : void
setPWMmotor1() : void
setPWMmotor2() : void
ligaMotor1() : void
ligaMotor2() : void
desligaMotor1() : void
desligaMotor2() : void
direitaMotor1() : void
direitaMotor2() : void
esquerdaMotor1() : void
esquerdaMotor2() : void
selecionaSensor() : void
leSensor() : void
zerarDispositivo() : void

+ o+ o+ + o+ o+ o+ o+ o+ A+ 4+

dispTracao: Dispositivo
dispDirecao: Dispositivo
roda: double
furosEncoder: int
tempoAmostragem: int
distanciaPercorrida: double
parar. boolean
velocidadeReal: double
anguloAtual: double
distanciaDesejada: double
velocidadeDesejada: double
anguloDesejado: double
distanciaTotal: double
velocidadeMax: double
velocidadeMin: double
emMovimento: boolean

UsblO

lib: InterfaceDelcomDLL
deviceNamesArray: DeviceNameStruct

+ 4+ 4+ + + + + o+

iniDevice() : int
getDeviceName() : String
openDevice() : Pointer
closeDevice() : void
getSerialnum() : int
getFirmwareVersion() : byte
getFirmwareDate() : String
sendPacket() : void

+ + 4+ + + + + + + + + + + +

sentidoAvanco() : void
sentidoRecuo() : void
calcDistanciaAmostragem() : void
calcParar() : void
pararVeiculo() : void
zerarSensores() : void
calcVelocidadeReal() : void
calcControle() : void
inclinaEsquerda() : void
inclinaDireita() : void
reiniciaDirecao() : void
calcDirecao() : void
encerrar() : void
calcPararDirecao() : void

InterfaceDelcomDLL

DeviceNameStruct

PacketStruct




Diagrama de sequéncia
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Implementacao

® Enterprise Architect

® Protel99

® Ferramenta Eclipse 3.2 (Java)
® Biblioteca DelcomDLL.dll

®* APIs: JNA vs JNI




Operacionalidade

Sentido

@ Avanco

Yelocidade desejada
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Resultados

® Testes de deslocamento

® Testes de carga/peso

® |Implementacao das leis de controle
® Comparacao atraves dos graficos
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Resultados .

=y elocidade

= elocidade
3
25
25
2
2
15
w 15
= <
£ 1 1
05 05
0 0
1 2 2324 5 6 7 8 9 10111213 14 15 16 17 1 2 3 4 5 B 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16
termpo P teEmpo PD
=y elocidade =y elocidade
3 3
2A 28
2 e 2
w 15 w 15
= =
1 1
0h 0&
] a
1T 2 3 4 5 B 7 8 9 10 11 12 13 14 14 1 2 3 4 5 B 7 8 9 110 11 12 13 14 15

tem po Pl Empo p|p



Conclusoes

® Ferramentas utilizadas foram adequadas
® Motores diferentes

® Alimentacao elétrica

® Tecnicas de controle e estabilidade

® |Limitacao da direcao




Extensoes

® Aprimorar o mecanismo, permitindo o controle da
direcao

® Sensores para deteccao de obstaculos

® Auto-estacionamento

® Reconhecimento de rota usando um gps
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