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INTRODUÇÃO:
O projeto P.H.A.R.A.O. visa o desenvolvimento de um protótipo

de Veículo Automaticamente Guiado. Na atual etapa da pesquisa,

chamada Construction, pretende-se validar os sistemas de

controle e acionamento existentes em um protótipo, simulando

seu comportamento através de uma bancada de testes. Para que

seja possível desenvolver uma bancada com tal funcionalidade,

torna-se necessário a segmentação em duas partes: a eletrônica,

responsável pelo projeto e desenvolvimento do hardware e

confecção das placas de circuito eletroeletrônicos; e o software,

responsável por gerenciar o acionamento e funcionamento dos

componentes, através do microcontrolador. Este trabalho estará

voltado ao desenvolvimento e teste de software.

OBJETIVOS:
Partindo do propósito de construir uma bancada de testes para

validar os sistemas de controle e acionamento e sinalização do

AGV – P.H.A.R.A.O., este trabalho tem como objetivo propor e

testar algoritmos que sejam capazes de realizar controle da

bancada, realizando o acionamento e controle dos motores,

painel de Interface Homem-Máquina (IHM) e sistema de

sinalização.

METODOLOGIA:
O método aplicado, inicialmente, foi o da pesquisa bibliográfica.

Após esta etapa, foi utilizado o método experimental baseado em

demanda/solução, onde a demanda advém das necessidades de

ação e as soluções derivam do "Brainstorm", seguido por

elaboração de algoritmos, utilizando a IDE Arduino. Assim as

soluções aqui apresentadas foram testadas na placa Arduino

Mega 2560 em conjunto com a placa de circuito eletroeletrônico,

botões, luzes, teclado e motores e encoders.

RESULTADOS:
Com a execução do código no microcontrolador, ligado ao

circuito, observou-se o acionamento dos sistemas de acordo

com o comando dado pelo usuário, através da seleção na IHM,

cada ação executada a partir deste ponto foi realizada através

do algoritmo utilizado, que gerenciou o acionamento dos

componentes dos sistemas propostos, sem necessidades de

maiores interações com o usuário, o que dá autonomia ao a

bancada.

CONCLUSÕES:
Os códigos desenvolvidos até o momento permitem fácil

reutilização, uma vez que realizam poucas ações sobre o

microcontrolador. A utilização de bibliotecas como ‘Keypad.h’ e

‘LiquidCrystal.h’ permitem o uso alguns dispositivos, como o

teclado matricial, para atuar em diversas funções, como seleção

de menu ou mesmo ativação de determinados componentes,

promovendo maior interatividade com o usuário.
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Bancada de testes
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