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Introducao

O auxilio a humanos por sistemas automatizados é uma
tendéncia decorrente da evolugdo tecnoldgica. As areas de
navegacao autbnoma tém motivado diversos pesquisadores que
buscam inovagdes em uma area desafiadora. Um Sistema de
Navegacdo Inercial compde um segmento importante na
pesquisa relacionada a Veiculos Autdnomos ou Semiautdnomos,
impulsionada  principalmente  pelo  desenvolvimento de
mecanismos de baixo custo. Neste contexto, o presente projeto
busca estudar o funcionamento e criacdo de uma Unidade de
Medicao Inercial simulada por um sensor de aceleragdo tipo
MEMS junto a um médulo de microcontrolador conhecido como
Arduino. O objetivo final é que dada uma determinada trajetéria a
ser percorrida, um protétipo possa fazé-la somente com os sinais
obtidos do acelerémetro.

Metodologia

Foram utllizados algoritmos para processamento das
aceleracfes a fim de se obter velocidades e posicionamentos
instantdneos através do método matematico das somas de
Riemann. Além disso foram criadas rotinas de calibracéo,
fitragem, janela de filtragem mecanica, posicionamento e
detecc¢éo de fim de movimento.
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Aceleragio =
aquisigio - valor
da calibragdo

Velocidade = velocidade anterior
+ aceleragfio atual

Posigéo = posicdo anterior +
velocidade atual

As equagbes cineméticas do movimento e as dindmicas de
controle foram desenvolvida por (FIERRO E LEWIS, 1997). As
equagles cinematicas foram retiradas com base no sistemas de
coordenadas apresentado.
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Sistemas de Coordenadas Mdvel {C,X.,Y} e Inercial {O,X,Y}
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Erros de rastreamento
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Lei de controle cinemético para a velocidade de rastreamento

Matrizes relacionando o espac¢o dos atuadores e o referencial do
rob6 foram utilizadas para enviar os sinais diretamente ao
protétipo.

Resultados e Discussao

O acelerbmetro apresenta alta sensibilidade em relacdo as
voltagens de entrada e as aceleragdes obtidas, assim a
aquisicdo deve ser feita com extremo rigor.

O MATLAB foi uma ferramenta fundamental para analise dos
dados. O Arduino apresentou uma interface simples e eficiente
para obtencédo da aceleracao.

O Sistema de Navegacéo Inercial tende a produzir respostas
satisfatorias para periodos de tempo ndo muito longos, uma vez
que os erros das integracdes numeéricas se propagam e afetam a
robustez do sistema.

02

0.15
01
0.05
0
-0.05
-01
-0.15

0.2
0 2 4 6 8 10

Gréfico do posicionamento do acelerémetro

Conclusao

Os resultados foram compativeis com os encontrados nas
literaturas. Uma possivel otimizacdo seria a utilizacdo de
sensores de angulacdo, que constituiiam uma IMU tipo
strapdown, mais confiavel e mais precisa.
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