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Controle de objetos é a acdo de pode mover um objeto para onde queira.

Neste trabalho o Controle de Objetos sera feito por meio de um software desenvolvido
utilizando a linguagem C#, para que se faga a comunicaggo com uma porta | égica (paralela) enviando
sinas de comando através desta porta para o radio-transmissor, que enviara sinais de comando para o
auto modelo.

Na porta logica sera conectado um DB 25. O DB 25 é um conector de porta paraela. Este
conector estard interligado a um buffer e interligado ao rédio-transmissor através de um cabo par
transado, utilizado em rede de computadores, esse buffer servird para filtrar os sinais protegendo a
porta paralela caso volte uma tensdo do rédio-transmissor.

FIGURA 1 imagem do buffer mencionado no texto acima.

O rédio-transmissor recebera sinais da porta | 6gica que estara sendo controlado pelo software,
einformara através de sinais elétricos (digital), se 0 objeto deverd andar, parar, virar, €etc.

Esse tipo de controle trara varios beneficios, pois 0 objeto fard as fungdes sozinhas, apds
receber as orientacles via software, do que ele deverd fazer. Com isso vai eliminar o trabalho que
uma pessoa tem ao controlar manual mente, objetos por meio de radio controle.

Sistema de automacéao



O sistema sera desenvol vido na linguagem C# que fara o controle do objeto. O objeto serd um
automodel o de controle remoto e as fungtes controladas serdo: andar para frente, andar paratras (ré),
virar a esquerda e a direita. O sistema desenvolvido tera o controle total do objeto.

A FIGURA 2 mostra o funcionamento da ligacdo, entre o Computador com o rédio-
transmissor, enviando o sinal para o carrinho.

O software estard enviando os bits para a porta paralda, que estara ligado o ré&dio através de
um cabo que terd um DB25, que se conectara a porta paralda. O radio receberd os bits de
acionamento que indica se esta desligado ou ligado, assm enviara o sinal para o automodelo que se

movimentara para frente, paratras, paraa direita ou esquerda e assim por diante.

FIGURA 2 Esguema de funcionamento do Controle de Objetos por controle remoto.

Com esta implementacéo, o sistema controlara o objeto e serd possivel movimenta—
lo por meio de coordenadas pré—definidas em um esquema de movimentag&o do objeto.

Portanto, este trabalho visa controlar objetos por controle remoto sem a
interferéncia humana. Todo controle sera feito utilizando o sistema proposto, em que os
sinais enviados pelo controle remoto ser&o produzidos por um computador e transmitido ao
controle remoto por um conector DB 25 e um cabo de rede par transado. Todos os



movimentos do auto model o seréo pré-definidos via software. Assim, todo controle humano
serd diminado. Com isso o sistema produzido seré capaz de seguir um plano de

deslocamento pré-estabelecido.



