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Time de Futebol de Robés FutFEB - Controle de Trajetéria e Velocidade
de um Robé Mével com Tracédo Diferencial usando Logica Nebulosa.
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Introducéo \

O controle de trajetéria e velocidade de um rob6 mével
pode ser abordado de duas formas, uma considerando
apenas 0 modelo cinematico do robd e outra levando em
consideracao os modelos cinemético e dinamico do robd.
Este trabalho trata do controle de trajetéria e velocidade
baseado no modelo cinematico de um robé mével com
tracé@o diferencial sujeito a perturbacdes. O conceito de
I6gica nebulosa é usado no projeto dos controladores. s

Objetivo \

Este trabalho apresenta o projeto dos controladores de
trajetdria e velocidade de um robd mével do time FutFEB
para competir na categoria IEEE Very Small Size Soccer.
Nessa categoria, duas equipes com trés rob6s moveis,
disputam uma partida de futebol. Um microcomputador
recebe as informacdes de uma cémera, processa e de
acordo com a estratégia de jogo, controla remotamente
os robds via enlace de radio, sem intervengdo humana. O
sistema de controle robotico € constituido de duas partes
béasicas. A 12 parte € constituida por: visdo, navegacao,
estratégia, controle de trajetoria, enlace de comunicagéo.
A 22 parte é constituida por: robés méveis, controle de
velocidade, circuito de acionamento das rodas de raio r.

Materiais e Métodos

A Figura 1 apresenta o diagrama da 12 parte do sistema
robotico usado no time de futebol de rob6s FutFEB.
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Fig. 1. Diagrama em Blocos do Sistema Robético (12 parte)

Um atributo do controle de trajetdria nebuloso é manter o
robd mdével com velocidade de cruzeiro vy. Para manter a
velocidade de cruzeiro as velocidades angulares g € me
das rodas direita e esquerda devem ser ajustadas pelo
controle de trajetdria. Assim, Aw representa a variavel de
controle nebulosa determinada a partir do deslocamento
ortogonal I" e desvio angular ®. Os valores maximos para
variaveis I' e O sdo, respectivamente, +10cm e +90°. 2
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A Figura 2 apresenta o diagrama da 22 parte do sistema
robotico usado no time de futebol de robés FutFEB.
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Fig. 2. Diagrama em Blocos do Sistema Robotico (22 parte)

Para uma velocidade méxima de +50cm/s, as velocidades
das rodas direita e esquerda V4 € V, S80 obtidas a partir
da variavel de controle Aw. O céalculo das tensdes Ug € U,
aplicadas aos motores das rodas dependem das variaveis
de controle nebulosas Aug e AU, obtidas a partir do erro
de velocidade ¢ e diferencial do erro de velocidade &g que
sdo aferidos com uso de encoders e medem o desvio de
velocidade em relagdo aos valores desejados Vg € Ve. 2l

vylt)]=v,xr. Aw(t) u,lt)=u(t—1)=Au,(t)
v (t)=v, tr. Aw(t) u,(t)=u(t—1)%Au,(t)

Resultados e Discussao

O sistema de tracdo dos robds moveis usa dois conjuntos
motorredutores com acoplamento a 90° e um fator de
reducdo de 120:1 capaz de operar a 150 RPM. Para um
melhor desempenho do robd mdvel a malha de controle
de velocidade é realimentada a partir de encoders de
quadratura acoplados aos eixos estendidos dos motores.
Os encoders utilizam discos magnéticos de seis polos e
sensores de efeito Hall, permitindo a leitura da rotagéo do

eixo do motor antes do redutor, com alta resolucéo.

Conclusoes

Para rodar os algoritmos de visdo, navegagdo, estratégia
e controle de trajetdria foi utilizado o Raspberry Pi e para
os algoritmos de controle de velocidade e acionamento
dos motores foram utilizadas as placas Arduino Nano e
Node MCU dentro do enlace de comunicag¢édo sem fio.
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