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Enquadramento genérico do trabalho científico a ser desenvolvido

	Enquadrar o trabalho proposto numa (ou mais) das seguintes categorias genéricas:

Simulação numérica
( desenvolvimento de software

( utilização de software comercial

Programação

( interfaces de utilizador/Web/etc.

X processamento de dados

X MicroCPUs, interface com dispositivos HW

Obtenção, desenvolvimento e estudo de modelos
( com dados a obter por via experimental

( através da consulta e utilização de bases de dados

( modelos teóricos e/ou aplicados

Desenvolvimento de protótipos
X componente mecânica e estrutural

X componente eléctrica/electrónica/automação

Projecto

( CAD/CAE

( Cálculo e dimensionamento

Outros elementos ou enquadramentos
( (indicar...)



Descrição detalhada da proposta de trabalho

	O objectivo principal do trabalho é implementar um sistema de segurança anti-colisão e de navegação assistida num dos robôs ATLAS. Numa primeira fase será necessário reconfigurar funcionalidades do robô ao nível de hardware e software, com o objectivo de migrar o software e facilitar a expansão e desenvolvimento de novos módulos de controlo. Após essa fase inicial o objectivo passará a ser o desenvolvimento do sistema anti-colisão, utilizando sensores adequados (como ultra-sons e/ou de infravermelhos). A lista de tarefas é a seguinte:
1-Familiarização com o sistema eléctrico e mecânico do robô Atlas.
2-Substituição das placas de controlo antigas por placas redesenhadas já existentes.
3-Análise, para eventual refinamento, das estruturas mecânicas em geral, nomeadamente:


*a revisão do sistema de travagem e de direcção;

*a unidade de tracção, incluindo as rodas;

*avaliar a possibilidade de uma redução do comprimento do chassis do robô;
4-Ajuste dos parâmetros de controlo da carta do motor de tracção, de modo a eliminar as consequências dos picos de corrente que ocorrem nas grandes variações de velocidade.
5-Desenvolvimento de uma carta electrónica para o sistema de segurança


*Programação de um microprocessador para comunicar com um sensor de ultra-sons.


*Desenvolvimento inicial em bancada e depois inserido na placa mãe do robô.
6-Pesquisa das soluções actuais de sistemas anti-colisão.

7-Desenvolvimento de algoritmos anti-colisão utilizando o hardware desenvolvido.

8-Testes no robô e estudo de possíveis migrações do algoritmo para outros robôs do projecto ATLAS.
9-Escrita da documentação técnica e da dissertação.
Calendarização aproximada (para 17 semanas):

T1- 1 semana

T2- 2 semanas

T3+T4 - 3 semanas

T5 - 4 semanas

T6 + T7 - 4 semanas

T8 - 1 semana

T9 - 2 semanas

	


Assinatura do Aluno

Assinaturas do(s) Orientador(es) do trabalho da Dissertação

Aveiro, ____ de Novembro de 2009
















Campus Universitário de Santiago  3810 – 193 Aveiro (Portugal) • Tel: (+351) 234 370 830 • Fax: (+351) 234 370 953
MIEM Dissertação 2009/2010

