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Introdução/Objetivos 

O presente projeto tem como objetivo principal controlar uma plataforma de ensaios oceânicos, situada no Laboratório de Tecnologia Oceânica, plataforma esta que contém cinco graus de liberdade. Os possíveis movimentos são identificados como: Movimento longitudinal, transversal, altura, giro e rolamento ou arfagem. 
Para a obtenção do objetivo maior algumas metas precisaram ser alcançadas. Logo, o sistema de controle pode ser dividido em um sistema eletro-eletrônico, um sistema de controle e um sistema de comunicação para a análise dos resultados obtidos. O escopo deste resumo irá esclarecer o desenvolvimento do sistema de controle e do sistema de comunicação. Dessa forma, a relevância cientifica em um projeto voltado para o controle de uma plataforma que apresenta grandes dimensões e um detalhado conjunto de possíveis movimentos é justificável.

Metodologia

A metodologia abordada utiliza-se de uma placa com células lógicas programáveis denominada FPGA (Field Programmable Gate Array) que foi dimensionada para a decodificação dos sensores e controle do sistema mecânico. O software de controle foi desenvolvido em uma linguagem de programação identificada como C embarcado. O programa tem como fluxo principal a espera por comandos enviados pela comunicação serial. Tal fluxo é interrompido em passos de 2,6 ms com a finalidade da atualização dos dados decodificados dos sensores de posição dos atuadores do sistema e efetivação do controle. O sistema possui, ainda, algumas diretivas de segurança para tentar evitar acidente com a estrutura mecânica. Todo o estado do sistema é monitorado e o software de comunicação serial tem acesso a estes dados para informar ao usuário final.

O sistema de comunicação serial utiliza-se do programa MatLab para a realização da interface serial, com acesso aos possíveis estados do sistema de controle e que envia as trajetórias que serão utilizadas como referência para o sistema que está implementado na placa FPGA. Para uma maior segurança este sistema utiliza conceitos de verificação dos dados enviados e recebidos para que estes permaneçam íntegros durante a comunicação. 
Resultados e Discussão


No conjunto de resultados obtidos destaca-se o experimento conhecido como oito geométrico. Tal experimento, cujo resultado pode ser analisado na figura 1, realiza a movimentação no sentido longitudinal e transversal para a obtenção de uma trajetória semelhante a um número oito.
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Figura 1 – Resultado do experimento oito geométrico


Como pode ser analisada, a movimentação real dos atuadores, que na figura está destacada em azul, seguiu a referência, em vermelho, com um ótimo grau de precisão.  
Considerações Finais ou Conclusão


Em virtude do conteúdo acima mencionado, conclui-se que é de extrema importância um desenvolvimento bastante detalhado e com um alto nível de processamento computacional para adquirir eficazes resultados.

Dessa forma, o atual projeto deriva uma contribuição científica considerável para o avanço de ensaios oceânicos e de sistemas para controle de atuadores.
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