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O veiculo autbnomo foi especificado, nos projetos de
iniciacdo cientifica, como um pequeno robd movel,
com um dispositivo capaz de recolher as bolas de
ténis do ch&o de forma autbnoma, com Vviséo
computacional executando o trabalho sem provocar
acidentes.

Assim, o0 projeto passa pela construcdo de um
chassi adequado, com um mecanismo de
recolhimento de bolas, acionado por bateria, com
controle. manual e autbnomo, com Visdo
computacional para identificacdo de bolas de ténis e
evitar obstaculos, com algoritmos de movimentacéo
segura.

Esta fase do projeto teve énfase no desenvolvimento
do projeto tedrico de controlador, producdo de
circuitos eletrébnicos de acionamento, comunicacgao,
sensoriamentos de velocidade, de modo que permita
um controle em malha fechada da velocidade de
cada roda de modo independente.

Foi implementado um algoritmo de controle PID que
ird acionar os motores através de controle em malha
fechada. O controle e orientacdo do veiculo séo
feitos através da velocidade das rodas. Assim, €&
fundamental garantir que o motor proporcione a
velocidade de giro programada para cada roda.

FAPERGS

O projeto € tido como uma plataforma para o
aperfeicoamento local do know-how na area dentro
da Engenharia Elétrica e deve levar a inovacdes que
tem potencial aplicacdo aos desafios da manufatura
moderna (Industria 4.0).

O préximo passo no projeto sera integrar ao controle
dos motores o gerador de trajetorias baseado nos
algoritmos de visdo computacional que foram
desenvolvidos, permitindo assim, a inteira
automacao do veiculo.
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