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ATIVIDADES EXECUTADAS PELO BOLSISTA/VOLUNTARIO

DADOS DE IDENTIFICACAO:

Do bolsista:
Nome: Felipe Gomes da Silva Souza

Curso: Engenharia Elétrica com Enfase em Sistema de Poténcia.
Tempo de permanéncia do aluno na bolsa: de 01/09/2017 a 31/07 /2018
Tipo de bolsa: PIBIC-UER]

Do orientador:
Nome: José Paulo Vilela Soares da Cunha
Unidade Académica: Faculdade de Engenharia (FEN-UER])

Do Projeto aprovado para bolsa(s) PIBIC:
Titulo do Projeto: Controle de Sistemas Incertos e Sistemas Navais

RELATORIO:

I - Titulo do Trabalho do Bolsista:

Monitora¢ao dos Propulsores de uma Embarca¢ao nao Tripulada por meio do Arduino Yun.

IT - Principais objetivos do projeto original:

O principal objetivo desse trabalho ¢ realizar a monitoracio das variaveis que indiquem o estado dos
propulsores de uma embarcacdo nao tripulada. O responsavel pela comunicacio com cada propulsor é o
Arduino Yuin, que envia as leituras dos sensores de temperatura, tensio e corrente para a pagina HTML
(“Hypertext Markup Language”).

III - Principais etapas executadas no periodo da bolsa visando ao alcance dos objetivos:

Para o periodo de atividades considerado foram planejadas as seguintes atividades:

Estudo das configura¢oes do Arduino Yuan.

Estudo das configurag¢oes do cartio de memoria SD, onde sera armazenada a pagina HTML.

Criacdo e configuracao da pagina HTML.
Medigao dos sinais dos sensores de temperatura, tensao e corrente.
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Foram efetuadas as seguintes atividades:
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1. Estudo das configuragcées do Arduino Yun.
2. Estudos das bibliotecas do Arduino Yun.
3. Estudo dos cédigos necessarios para efetuar a ponte entre o microcontrolador do Arduino e o seu
microprocessador com Linux.
4. Estudo dos cédigos para a criacao de uma pagina HTML.
5. Estudo das configuragoes do cartio de memoria SD, onde a pagina HTML é armazenada.
6. Criagao da pagina HTML, utilizando o Arduino como servidor.
7. Estudo e analise dos sensores de tensao e corrente utilizados.
8. Integracao dos sensores de tensao e corrente com os propulsores da embarcagao.

Atividades planejadas a serem executadas na continuagao das atividades do bolsista a partir de agosto de 2018:

Estudo de rede sem fios para uso em controle e automagao.
Configuragao de uma rede sem fios para propulsores.

Estudo do acionamento de motores elétricos CC.

Realizacao do controle de um motor elétrico CC.

Realizacao de experimentos de controle de um motor elétrico CC.
Estudo de controle cooperativo e tolerante a falhas em atuadores.

A e

IV - Apresentagao e discussio sucinta dos principais resultados obtidos:

Em complemento ao trabalho realizado por (SOUZA, 2016) e (CRUZ, 2017), deseja-se desenvolver neste
trabalho um sistema de monitoramento das variaveis que indicam o estado dos propulsores. O Arduino Yun
possibilita que o usuario o utilize como servidor. Quando conectado via rede Wi-Fi (Wireless Fidelity), o
Arduino Yun permite a criagao de uma pagina HTML, que sera armazenada em um cartio de memoria SD e
podera ser acessada por meio de um navegador de Internet. Um diagrama do sistema encontra-se na
Figura 1.
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Figura 1: Diagrama do sistema de propulsio, adaptado de (CRUZ, 2017).
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Foi desenvolvida uma pagina HTML que exibe as informagoes dos sensores de temperatura, tensio e
corrente. O usudrio podera visualizar a pagina por meio de um navegador de Internet no enderego

http://192.168.240.1/sd/html2/, conforme mostra a Figura 2.

& C ) | ® 192.168.240.1/5d/htm2

temperatura:24.2

tensio na bateria:15.81

corrente:S.275

Figura 2: Pagina HTML exibindo os dados dos sensores.

V - Relacione os principais fatores negativos e positivos que interferiram na execugao do projeto.

A. FATORES POSITIVOS:

e Acesso irrestrito ao Laboratério de Controle e Automagao da Faculdade de Engenharia Elétrica para
elaboracdo dos testes necessarios.
e Acesso irrestrito a0s componentes necessarios para elaboragao deste projeto, como o Arduino Yun e

os sensores de temperatura, corrente € tensao.
B. FATORES NEGATIVOS:

e Apesar dos materiais fornecidos pelo orientador, ainda ha escassez de material relacionado ao Arduino
Yn, por ser relativamente recente.

VI - Informe se houve produgio cientifica no periodo:

Nao houve.

VII - Informe se houve atividades desenvolvidas em outras IES (Institui¢gdo de Ensino Superior):

Na2o houve
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VIII - Autoavaliagdo do bolsista:

O desenvolvimento deste trabalho foi extremamente engrandecedor para minha vida académica. Meus
conhecimentos na area da programacdo foram claramente ampliados, além de aprender bastante sobre o
funcionamento do Arduino Yun.

IX - Avaliagdo do bolsista pelo orientador:

O bolsista realizou adequadamente as atividades pretendidas e devera continua-las tendo em vista o
acionamento e o controle dos propulsores da embarcagao, além da sua monitoragao ja realizada.

Algumas das atividades aqui relatadas ja haviam sido iniciadas pela bolsista anterior, que manteve sua bolsa
por apenas seis meses. Por isto, o bolsista atual teve de repetir diversas atividades, principalmente para se
familiarizar com o Arduino Yun, o que resultou num atraso significativo da execugdo das atividades
originalmente planejadas.

Rio de Janeiro, 10 de agosto de 2018.
Bolsista: Felipe Gomes da Silva Sonza.
Orientador: José Panlo Vilela Soares da Cunba.
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