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INTRODUCAO

O trabalho proposto é o desenvolvimento de uma l6gica de programacdo e
desenvolvimento de um circuito de acionamento a fim de se acionar um atuador planar sem
nacleo ferromagnético. O atuador é composto de dois carros moveis, acoplados
magneticamente entre si por quatro imas permanentes de NdFeB, assim o carro sofre uma
forca de tracdo ao se aplicar corrente nas bobinas do atuador, possibilitando movimentos
simultaneos nos eixos X e Y.

METODOLOGIA UTILIZADA

Para o inicio dos trabalhos, foi escolhido o software MATLAB para se fazer as
programacdes do atuador, sendo estas o reconhecimento e tratamento de imagem para
deteccdo de posicdo e a logica de acionamento.

A priori, foi elaborada a programacdo de reconhecimento de imagem. Essa
programacdo € responsavel por capturar uma foto do atuador e entdo tratar essa foto de
maneira que o carro e um referencial fixo possam ser reconhecidos. Foi entdo desenvolvida
outra programacdo responsavel por interpretar os vetores entregues pela primeira, de forma
que assim se obtenha a localizacéo do carro no plano de atuacéo.

Com a localizacdo do carro, foi desenvolvida outra logica, essa contendo uma
interface com o usuério, para 0 acionamento do atuador. Essa programacdo, junto de um
microcontrolador Arduino Mega 2560 e seis drivers de ponte H, fazem o acionamento
individual das bobinas de maneira légica até que o atuador chegue a posicdo previamente
determinada pelo usuério.

SINTESE E RESULTADOS OBTIDOS

Até o momento os resultados foram parcialmente satisfatorios. A partir dos vetores
posicao indicados pelo MATLAB, foram comparadas as localizages, real e indicada. Nota-se
ainda uma imprecisdo na localizacdo a ser corrigida. Quanto ao acionamento a Idgica esta
dentro do esperado, porém nota-se que quando os imds do carro ndo estdo devidamente
alinhados as bobinas, o carro ndo se movimenta.

Nos proximos meses, serdo pesquisadas e testadas solugdes para a imprecisdo, como
reajustar a cmera e refinar o tratamento de imagem de maneira a retirar qualquer distor¢céo da
foto capturada. Quanto ao acionamento, sera testado aumentar a intensidade da corrente
aplicada a bobina de forma que evite que o carro fique “travado”.



