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Introducéo

Foi feito um estudo para aquisicao 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 irdo deslocar
um sistema de posicionamento de uma camera digital.

Objetivos

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

Metodologia

O Projeto foi montado sobre uma bancada geradora de movimentos angulares, ou seja,
essa bancada fornece movimentos tridimensionais. Nessa bancada serdo acoplados 3 motores
que gerardo movimentos aleatorios e 2 motores que serdo comandados pelos sinais enviados
pela placa que serédo reacdes dos sensores.

Para 0 uso dos encoders fizemos um estudo para aquisi¢do de dados por eles medidos,
utilizando em cada um deles dois canais e tensdo de 5 Volts. A forma de envio do sinal dos
canais indica o sentido que estdo girando. Sera necessario o uso de dois encoders no projeto,
entdo utilizaremos 4 canais na placa da National, a mesma interpreta o sinal recebido e indica
0 numero de pulsos enviados de cada um dos encoders: para cada giro de 360 graus ou 27
rad s@o enviados 1024 pulsos para a placa. Obtendo esse nimero de pulsos adquirimos assim
0 angulo obtido pelo encoder.

A camera utilizada no projeto foi inicialmente a CMUcam, que faz a captacdo da
imagem e apos a selecdo do objeto na imagem obtida, a camera define aquela cor como alvo a
ser seguido. Essa camera emite sinais que podem ser utilizados por servos motores para
posiciona-la. Como o objetivo era controlar a camera atraves de um programa feito em
Labview tais sinais seria utilizados como dados de entrada para o referido programa, desta
forma seria possivel a elaboracéo de controladores mais sofisticados.

No entanto, a camera apresentou problemas de compatibilidade com o referido
programa. Em consequiéncia optou-se em utilizar uma “webcam” com saida USB ao invés da
CMUcam. Porém tal modificacdo exigiu que o processamento da imagem passasse a ser
realizado pelo Labview de modo a se poder diferenciar o alvo do restante da imagem captada.
Apesar de tal estratégia ter resultado em um aumento da complexidade do programa,
resultados satisfatorios foram obtidos.

Usaremos um sensor de orientacdo, que é sensivel as mudancas de angulacdo. Este
sensor estara acoplado junto a camera. Com este sensor obteremos as variacdes provocadas
pelos motores na bancada. Assim a bancada se movera em trés direcdes: yaw, pitch e roll, ou
seja, guinada, afastamento e rolamento. Esse sensor enviara um sinal com o angulo desejado,
ou seja, o angulo que os motores devem girar para que a camera se posicione de forma
correta.
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Para todo o processo de aquisi¢do e envio de dados do projeto serd usada uma placa da
National Instruments. Essa placa possui diversos canais analdgicos e digitais. Para aquisi¢ao
de dados dos encoders usaremos os dois contadores que a placa possui, para envio de sinal
para 0s motores usaremos canais analégicos e para a medicdo de pulsos enviados pela camera
serdo usados mais dois canais analégicos.

No projeto utilizaremos o programa LabView para trabalharmos os sinais da plana
USB. O programa LabVIEW, utilizaremos para lermos os dados transmitidos de encoders e
tacometros, também utilizada para enviar o sinal de retorno para os motores que irdo deslocar
um sistema de posicionamento de uma camera digital.

No LabVIEW é onde iremos aplicar o sistema de controle PID no projeto, e € a
plataforma que usaremos para calcular o erro, pegando o sinal de orientacdo e comparando-o
com o sinal enviado dos encoders, que indicard quanto realmente se moveu a plataforma e
assim teremos o célculo do erro, usando esse resultado para aplicar o controle PID sobre o
sistema.

De posse do erro angular (angulos desejados na suspensdo cardanica para se apontar
para o alvo menos os angulos em que a suspensdo se encontra), adquirido atraves da camera,
aplica-se o controle PID (controle proporcional, integral e derivativo) para minimizarmos esse
erro.

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.

Essa placa sera alimentada por duas fontes conectadas a ela, com essa alimentacéo a
placa recebe o sinal da placa USB e amplifica a poténcia para que os motores tenham forca
suficiente para deslocarem a bancada onde se posiciona a camera.

Conclusoes

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

Devido & presenca de atrito seco nos eixos dos motores (devido principalmente as
escovas dos motores CC) constatou-se que melhores resultados foram observados quando os
motores sdo alimentados por tensdo PWM de baixa frequéncia ao invés de tensdo continua. A
utilizacdo do Labview para a geracédo das tensdes de controle permite que as mesmas possam
ser geradas de forma continua ou em PWM, o que se mostrou muito Util para a comparacéao
do desempenho de ambas.
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