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Apresentacao

@ Sistema para ser implementado no ATLASCAR

@ Requisito necessdrio para a participagdo no ELROB.

@ Sistema de atuac3o remota

EUROPEAN

(b) ELROB

(a) ATLASCAR
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Sistema E-STOP

Sistema de atuac3o remota para imobilizar o veiculo.
Tem trés modos de funcionamento:

e RUN
e PAUSE
o DISABLE
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Modos de atuacao

Estudo de solucoes

Modo de comunicacao Rx / Tx Alcance
Xbee Pro S2 totalmente configurdvel  120m (out)
Xbee Pro 868 MHz totalmente configuravel 20 km (out)
Médulo RC Sistema fechado 500m (out)

Tabela: Comparagdo entre os vérios sistemas para implementacg3o.
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Opcao escolhida

Para a consola remota
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(c) Xbee Series2. o

”

(d) Arduino Fio.
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Opcao escolhida

Para o sistema do carro

(e) Xbee Series2.

(f) Arduino Mega.
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Funcionamento do sistema

Modo
Stop
PLC AtlasCar
Led's de
Arduino Fio estado do E-Stop Arduino Mega
Xbee
a b

Figura: Esquema de funcionamento do sistema implementado.
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E-Stop

Segurancas implementadas no sistema

E-Stop independente do sistema de navegacdo do veiculo.
Envio de CRC cyclic redundancy check.

Em falha de comunicacdo o modo PAUSE é ativado.
Taxa de transmissdo de mensagens a 5Hz.

Mensagens Unicas.

Acdes efetuadas depois de verificagdo do CRC.
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Mensagens trocadas

Mensagem trocada entre o comando remoto e o sistema do carro
0x02 |STR1 | COUNT | STR2 | ESTOP-STAT [STR3 | BAT-VAL | CRC16 | 0x03

Mensagem trocada entre o sistema do carro e o comando remoto

0x02 [ COUNT [ E-STOP | VAR | VAR2 | VAR3 | CRC16 | 0x03

José Bettencourt Viana E-Stop e Monitorizagdo ATLASCAR 10/28



Apresentacdo
Implementacdo
Experiéncias realizadas
Sistema final

E-Stop

Experiéncias realizadas

No laboratério

@ Teste de Stress a comunicacdo
durante cerca de 3h.

@ Teste de duracdo da bateria
queda de cerca de 0.4V =~ 40%.

@ Teste de alcance da comunicacao
15m no interior do edificio.
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Experiéncias realizadas

No exterior ~ 40m de raio de alcance

Iy

@
2018 Congicd reportaprobiem | .
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Sistema ALTASCAR

Remote !
. E-Stop

(LA -

Figura: Sistema de E-Stop instalado no ATLASCAR.
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Consola de controlo

(a) Consola de controlo.

José Bettencourt Viana
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(b) Protétipo inicial.
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Video E-STOP
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Monitorizacao remota do
AtlasCar
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Apresentacao

Funcionalidades do sistema a implementar:
@ Interpretar mensagens no veiculo
@ Transmissdo de informacdo em "qualquer”local.
@ Acesso a informac3do de "qualquer”local.

@ Possibilidade de acesso a histéricos.
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RMS(Robot Management System)

Server

Remote Robot ros_bridge

ROS W DB Manager Database

PHP webpage

Unregistered Registered
User User
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Monitorizagido

Sistema a implementar

ATLASCAR
Processos Utilizador
ROS

Comunicagéo Sistema . .
TCP/IP implementado no Pagina Utilizador
5 ; PHP
através de servidor
W wifil3G
Utilizador
Base de
Dados

Utilizador

Figura: Esquema de sistema a implementar.
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Varidveis a monitorizar

Estado da maquina:
Velocidade
RPM

GPS

Direcao

Emergéncia
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Médulo ROS

Conexéo a
base de dados
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Eliminagdo da
tabela

Cépiada
tabela no pc
remoto

Ordem de Saida

Recolha das
variaveis do
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Eliminagdo da
tabela

Escritana
tabela
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Base de dados e Pdgina web

@ Implementada em Postgresql;
@ Contém o mesmo nimero de colunas que varidveis a
monitorizar;

HTML
JavaScript
php
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Pagina web
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Video sistema de monitorizacao
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Conclusoes

@ Criacdo e implementacdo de um E-Stop com uma consola de
controlo. v/

@ Implementacido de um sistema de monitorizagdo. v/
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Trabalho futuro

@ Adicionar um LCD a consola remota do E-Stop.
@ Melhorar a interface de apresentacao da monitorizagcdo.

@ Melhorar a arquitetura da base de dados.
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Muito Obrigado a todos =)
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Conclusdes e Trabalho futuro

Questdes/Sugestdes?
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