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Controle automético tem representado um importpafeel em nossos dias, empregado em
sistemas de veiculos espaciais, aviacdo, misseflap) modernos processos industriais e de
fabricacdo, propiciando meios para atingir desefmpedtimo de sistemas dinamicos, melhoria de
produtividade e alivio de opera¢gfes manuais.

O prototipo desenvolvido tem por objetivo seguimau trilha previamente definida,
identificada por sensores opticos.

Com auxilio de uma roda “livre” (movimentacéo sémeate a do mouse analégico) e do KIT
ROBOLAB da LEGO MINDSTORMS (dois sensores Opticdsis motores, um controlador RCX
(mini-CLP) e pecas), foi projetada a estrutura aadtipo.
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Figura 1: (a)CLP(RCX )/Sensores/Motores (b) PiptdAutomotivo

Foi escolhida a estrutura quadratica, pois otinsizamovimentacao, visto que o RCX ficou
encima das rodas traseiras, as quais séo diretatigada aos motores. A roda “livre” (Figura 2(&))
posicionada na frente do protétipo para proporciama bom grau de libertada ao prototipo, pelo
mesmo motivo 0s sensores localizam-se na frenteg gmde ser observado nas Figuras 1(b) e 2(a) .
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Figura 2: (a)Esboco do protétipo, vista superigredboco da roda “livre”



Uma trilha escura, feita com fita isolante, foradrajetoria pela qual o protétipo circula
(caminho pré-estabelecido). No controlador RCX emseres Opticos sdo programados para
detectarem o nivel da refletAncia da superficie.aWuperficie clara (branca) tem um fator de
refletAncia alto, enquanto a trajetéria escura (f#olante preta) possui um fator baixo. Ensaios
permitiram 0 ajuste dos sensores, de tal formaogu@esmos respondessem da maneira desejada de
acordo com superficie.

Figura 3: Sistema em funcionamento

A logica dos sensores funciona do seguinte fowukucado o protétipo na posicado desejada
(como a fita isolante entre os dois sensores @tikga-se o controlador RCX, neste momento o
sensor identifica um determinado fator de refleflaranca) e os motores de ambas as rodas taseira
sdo acionados, enquanto ndo houver variacdo no tktorefletancia dos sensores o prototipo
continuara sua trajetéria em linha reta. Verificamotha variacdo, por exemplo, no sensor optico A o
RCX manda um sinal para o motor A (roda A) pararadie curto periodo de tempo
(aproximadamente 1 segundo) enquanto o motor Bre@nihormalmente, 0 mesmo ocorre com o
sensor B e motor B, caso a variacdo no fator detéetia seja verificado pelo sensor.

Embora tenha sido observada a existéncia de uamal@mperturbacédo no sistema, ocasionada
pela luminosidade externa (local), o problema fuuicionado fazendo-se com que, ao ajustar os
sensores fosse realizada uma a identificacdo atidevésariacdo percentual (em torno de 25% entre
clara e escura), e ndo o valor propriamente dit@que reduziu consideravelmente o efeito da
perturbagao.

Desta forma, realizada a l6gica de sensores|ex@efluminosa da superficie € identificada de
tal forma que mantenha acionado o motor necegsarécorrigir a rota do prototipo segundo a trilha.

Neste trabalho pode-se observar a importancidilizagdo de CLPs e sensores épticos para
fins de controle automatico, através do prototigee respondeu de forma eficiente, mesmo sobre
perturba¢des luminosas.
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