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Introducao

» Desenvolver um sistema que permita obter os angulos de inclinacao do c
este esta sujeito a aceleracoes.
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Objetivos do projeto

» Estudo da solucao anterior desenvolvida para o ATLASCAR-1.

» Concecao geral do sistema e dos seus blocos constituintes.

» Desenvolvimento da unidade para interface elétrica entre sensores e
sistema de aquisicao.

» Programacao do sistema de aquisicao de dados e calculo das
orientacoes.

» Ensaios laboratoriais para teste e calibracao do sistema de medicao.

» Colocacao, fixacao e teste do sistema no carro.
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Sensor de distancia SENSICK DT20 Hi

» Dispositivo optoelectronico que permite obter distancias entre objetos via
Otica e sem contacto.

» Emissor &€ um laser com comprimento de onda de 655nm.

» Gama de leitura de 50mm e 1000mm com resolucao inferior a Tmm,
linearidade de +-6mm e velocidade de reacao de 2,5/ 10/ 40ms.
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Implementacao da Hardware

Elementos da hardware
» Arduino Nano
» LCD 16x2

» Modulo Bluetooth
» Processamento de sinal dos sensores de distancia.

Sensor (4-20mA)
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Implementacao da Hardware

» Layout da hardware. PCB final da hardware.
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Aquisicao de dados e conversao

» Foi necessario a aquisicao de dados para a conversao dos valores da
ADC.

» Gama de leitura dos sensores 200mm-700mm.
» Gama de valores da ADC 0-1024.

Estatistica de regressao

Sensor A

00 R multiplo 0,99999804

650 Quadrado de R 0,99999608

600 v =0,6138x + 75,801 Quadrado de R

550 Rl=1 ajustado 0,999995862
_ Erro-padrao 0,300855801
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Leitura ADC
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Implementacao do programa

» Calibracao dos valores de medicao em relacao a um referéncia, neste
caso zero.

» Obtencao dos valores dos angulos Pitch e Roll através da medicao dos
sensores.

soma da leitura dos sensores) . (lado oposto)

Angulo de inclinagao = (

distancia entre sensores hipotenusa

) Angulo de inclinagdo (lado oposto)
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Frequéncia Leitura convertida Sensor 4
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Frequéncia Leitura ADC Sensor 4

» Resultado de uma amostra com 500 valores para valores da ADC antes
e depois da conversao.

Testes de funcionalidade no veiculo




Testes de funcionalidade no veiculo

» Resultado de uma amostra com 500 valores para valores do Pitch e do

Roll.

» Gama de erro de 0,01533 graus para o pitch e 0,06869 para o roll.
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Frequéncia valores Pitch
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Frequéncia valores Roll
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Testes de funcionalidade no veiculo

» Tentativa de correcao de erro por software através de media de
valores.

» Gama de erro de 0,01148 graus para o pitch e 0,02465 para o roll.
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Comunicacao por Bluetooth

» Foi criada uma aplicacao para smartphone android atraves da MIT

ppmemer

Connect Bluetooth

Calibration
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Conclusoes

» Os objetivos iniciais foram alcancados.

» Sistema funcional no entanto mais testes sao necessarios para
eventuais melhorias.

» Necessario testes com o veiculo em andamento.

» Comparacao dos valores do inclinometro com um sistema equivalente
de fiabilidade conhecida.
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