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Introducéo

Foi feito um estudo para aquisicdo de dados através da placa NI USB-6229, usando o
programa LabVIEW, ferramenta utilizada para lermos os dados transmitidos de encoders e
tacOmetros, também utilizada para enviar o sinal de retorno para os motores que iréo deslocar
um sistema de posicionamento de uma camera digital.

Objetivos

Estudar métodos para controle de um sistema de posicionamento angular cujas entradas
s&0 dados obtidos por sensores (1 sensor de visdo, 1 sensor de orientacdo, dois encoders e dois
tacOmetros) e a saida sdo as tensdes fornecidas para os motores de elevacdo e azimute de uma
camera montada em uma suspensao cardanica.

M etodologia

Todo o projeto € montado sobre uma bancada que tem por opcdo uma rotacdo
combinada pelas trés diregbes. Essa bancada inicialmente foi construida em acrilico, mas nos
experimentos os motores estavam sendo forcados de forma excessiva devido ao peso,
decidimos entdo trocar para vigas ocas de aluminio, o que resultou mais leve porem com a
mesma dureza e resisténcia. Nessa bancada foram instalados trés motores que teréo a funcéo
de gerar movimento aleatério namesma. Dois serdo controlados por controle remoto e o outro
permanecerd em funcionamento continuo. Na plataforma interna da bancada seré instalada a
camera e 0 sensor de orientacdo, bem como 0s motores de orientacdo da camera; no lado
oposto de cada motor de orientacdo sera instalado um encoder/tacdmetro.

Para 0 uso dos encoders fizemos um estudo para aquisicédo de dados por eles medidos,
utilizando em cada um deles dois canais e tensdo de 5 Volts. A forma de envio do sina dos
canais indica o sentido que estdo girando. Ser& necessario 0 uso de dois encoders no projeto,
entdo utilizaremos 4 canais na placa da National, a mesma interpreta o sinal recebido e indica
0 nimero de pulsos enviados de cada um dos encoders: para cada giro de 360 graus ou 2p
rad sdo enviados 1024 pulsos para a placa. Obtendo esse nimero de pulsos adquirimos assim
0 angulo obtido pelo encoder.

O modelo de encoder que usaremos vem acoplado com um tacdmetro, o sinal deste
também serd captado pela placa da National. O tacdmetro funciona da seguinte forma, ele
calcula a velocidade angular relativa em que o eixo do motor est4 girando e envia uma tensao
proporciona aquela velocidade.

Usaremos um sensor 6ptico, que nesse caso serd a camera CMUcam2, que funciona
com a seguinte forma, captacdo de imagem e orientacdo através da cor do ponto selecionado
na imagem. A camera serd utilizada para registrar a posicao angulas relativa entre o ponto
selecionado e o eixo Optico dacamera

Usaremos outro sensor que sera o sensor de orientacdo, que é sensivel as mudancas de
angulacdo. Este sensor estard acoplado junto a camera. Com este sensor obteremos as
variagdes provocadas pel os motores na bancada. Assim a bancada se movera em trés diregoes:
yaw ,pitch eroll, ou sgja, guinada, afastamento e rolamento. Esse sensor enviara um sinal com
0 angulo desgjado, ou sgja, 0 angulo que 0s motores devem girar para que a camera se
posicione de forma correta.
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Conhecendo o angulo desegjado e 0 angulo obtido € possivel agora calcular o erro. Para
minimizarmos esse erro aplicaremos o controle PID (controle proporcional, integral e
derivativo). Dessa forma procuraremos anular esse erro de posicionamento.

Com o conhecimento do erro de posicdo da camera, aplicaremos uma tensdo
proveniente do controle PID para gjustarmos 0 angulo obtido para o desejado, sendo que essa
tensdo € resultado de um somatério de tensdes. Para termos a tenséo do controle proporcional
basta multiplicamos o erro por um ganho, a tensdo do controle integral € calculada a partir da
multiplicacdo de um ganho integral com o somatério do erro multiplicado pelo Dt. Ja atensdo
proveniente do controle derivativo é calculada através da multiplicagdo do ganho derivativo
pela variacdo do erro no tempo dividido pelo Dt. Com isso chegamos ao somatdrio de
Viota = Vp +V| +Vp.

O Sinal enviado pela placa National para 0 motor tem uma potencia muito baixa, ja que
a corrente € muito baixa, entdo usaremos uma placa de amplificacdo de poténcia ligada a duas
fontes de tensdo, que vai pegar a tensdo enviada pela placa e amplificar a poténcia para os
motores.

No programa do labVIEW montaremos um limitador de tensdo para o sina enviado até
0S motores, porque essa tensdo ndo pode em um caso de desequilibrio passar da tensdo limite
dos motores. Trabalharemos com motores de 12 Volts.

Conclusbes

A utilizacdo de labVIEW facilitou a integracdo dos sinais provenientes dos varios
sensores, possibilitando um controle eficiente e flexivel, tendo em vista que eventuais
modificacbes nos parametros dos controladores podem ser implementadas digitalmente.
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