Qcnprq

28 a 29 - setembro - 2005

Gindsio Multidisciplinar da UNICAMP

T843

CONTROLE DE UM CONJUNTO DE ANTENAS DE COMUNICAGCAO PRESENTE EM UM
SISTEMA COMPOSTO POR UM BARCO ROBO AUTONOMO E A SUA CENTRAL DE
MONITORAMENTO

Filipe leda Fazanaro (Bolsista SAE/UNICAMP) e Prof. Dr. Marconi Kolm Madrid (Orientador),
Faculdade de Engenharia Elétrica e de Computagao - FEEC, UNICAMP

Neste trabalho foi proposta uma solu¢do para um problema de navegacgdo robética autbnoma
existente em um processo real: desenvolvimento de um sistema de controle para direcionar um
conjunto de antenas de comunicagdo aplicavel na navega¢do de um barco-robé nao tripulado
usado para vigildncia da barragem de Itaipu. O controlador foi desenvolvido para manter ambas as
antenas alinhadas durante a navegacédo do barco objetivando a minimizagdo tanto de erros de
posicionamento como de perdas de informacdo e consumo energético. Propos-se modelos
matematicos, cinematico e dindmico, adequados para representar o processo pratico, e foram
aplicadas técnicas de controle classico para sistemas lineares adaptadas para a planta robotica
concebida que é nédo-linear. Com o desenvolvimento desse trabalho foi possivel mostrar que tais
adaptagdes podem fornecer excelentes solugdes para o problema abordado. A metodologia
aplicada pode ser considerada simples, porém eficaz para a definigdo dos controladores dos
servomecanismos que sao implementados em hardware com eletrénica reconfiguravel baseado em
um dispositivo l6gico programavel. Sdo apresentados resultados de simulac¢des e suas respectivas
implementacdes em hardware e também o detalhamento dos modelos matematicos e da aplicacéo

para que o leitor possa verificar as eficiéncias da solugao.
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