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Veiculos Inteligentes

 Propiciar ao motorista maior seguranca em
condicOes adversas

« ABS, BAS, ESP, ABC, TCS, CDC, X-by-Wire, etc...

e Auxilid-lo na conducao do veiculo

 Cruise Control, Lane Keeping Assistance, Parking
Assistance, etc...
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strutura de um Veiculo Inteligente

Sistema
de
Comunicagao
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Niveis de Controle

plano de
viagem
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Sistemas Mecatronicos Embarcados
e Controle de Sistemas Eletro-Mecanicos
« Tecnologia Drive-by-Wire

e Freios ABS com BAS

Controle de Tracao TCS
Controle de Estabilidade ESP

Suspensao Ativa ABC ou Adaptativa CDC

Sistemas de Direcao
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e Atuadores mecatronicos.

e Controle das sub-malhas.

medigao da
velocidade

e |Interfaceamento.

|
Sensor 1 —E
. Sensor 2 —I
e Supervisao remota. P!
Sensor n [ PC1 {Embarcado)
« Comando remoto. Camera || PC 2 embarcado)
% Link
e Sensores de obstaculos. wireless
PC Remoto
supervisao

sistema

« Sensores de navegacao. de freio
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Tecnologia Drive-by-Wire

Dirigindo a partir de comandos eletronicos

angulo da
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Tecnologia Drive-by-Wire

Interfaces Inteligentes

direcdo
‘ ’ unidade de controlador do veiculo
compensagao ' T- *| dadiregao j rodas da frente v
v
==
. 0&3 controlador injegdo aceleragac 3
oo - - do acelerador *  eletrénica
ACC .
Stop :
& :
* s Os"c desaceleragio
controlador . 2!
O ’ T = dos freios . freios T o




U unisiNos
Telefone Celular como |.H.M.

Acionamento Remoto = Sistema Instavel
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Telefone Celular como |.H.M.

Controle em

Cascata:

controle
distribuido

veiculo
Inteligente

acionamento
remoto mais
simples

bussola eletrénica
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EletrOnica Embarcada

Evolugao da Unidade Eletronica do ABS
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Medicao do Escorregamento

e Informacao para os sistemas ABS e TCS:
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Freios ABS
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Freios ABS

« CondicOes de Contorno (I/111):

 Durante a frenagem do veiculo a estabilidade e
a dirigibilidade devem ser garantidas.

 Paravelocidades acima de 15km/h as rodas
nao devem bloquear, independente da forca
realizada sobre o pedal do freio.

A distancia percorrida deve ser a menor
possivel. (ABS + BAS)
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Freios ABS

 CondicOes de Contorno (lI/1ll):

 Ate 90% da velocidade limite em uma curva
gualquer velocidade de atuacao sobre o
cilindro mestre de freio deve ser permitida.

« O controle deve adequar-se rapidamente no
caso de mudancas nas condicOes de piso.

e O sistema de controle deve identificar
situacoes de aquaplanagem.
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Freios ABS

« Condicoes de Contorno (HI/1):

 No caso de pavimento ondulado (50 mm de
amplitude e “periodo” de 1000mm) uma fren agem
segura a 150km/h deve ser garantida.

« O sistema deve funcionar para qualquer tipo de
pneu, desde gue este esteja em boas
condicoes.

e NoO caso de falha do sistema, os freios devem
continuar funcionando em condi¢cao normal.
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Freios ABS
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Frelos com BAS

 Braking Assistance System:

 Detecta uma subita atuacao sobre o
pedal de freio e amplifica a forca de

frenagem em condicOes de emergéncia.
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Controle de Tracao
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Controle de Tracao

 Trafegar com seguranca sobre superficies
escorregadias. (ex: gelo)

e ASC - Automatic Stability Control

e garantir a estabilidade do veiculo em qualquer
condicao de terreno.

e TCS — Traction Control System

e garantir a estabilidade do veiculo em qualquer
condicao de terreno além de uma tracao otima.
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Controle de Tracao (ASC)

« CondicOes de Contorno (I/111):

 Sobre superficies lisas as rodas de tracao nao
podem “patinar”, independente da posicao do
pedal do acelerador.

« O sistema de controle nao pode acelerar mais
do que o valor de referéncia solicitado pelo
motorista.

A aceleracao maxima deve ser otimizada.
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Controle de Tracao (ASC)

« CondicOes de Contorno (ll/11l):

O controlador deve atuar o mais rapido

possivel, evitando o “polimento da pista”.

« Mudancas bruscas de pista devem ser

Imediatamente compensadas.
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Controle de Tracao (ASC)

« CondicOes de Contorno (ll/11l):

e Em curvas, caso o motorista esteja acelerando
demais, o sistema devera atuar evitando uma
saida de traseira (carros com tracdo traseira) OU Saida

pela tangente da curva (carros com tracdo dianteira).
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Controle de Tracao (ASC+TCS)

« CondicOes de Contorno:

 Otimizar atracao do veiculo.

« Adequar atracao das rodas do mesmo eixo,

Independente da condicao da pista.

TCS = complemento do ASC
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Controle de Tracao

* Principio de Funcionamento:
e ASC

 Atuacao sobre ainjecéao eletronica, alterando o
torque gerado pelo motor.

e Sistema lento.
e TCS (ou ASC+T)
« Atuacéao direta sobre as rodas.

« Funciona de forma oposta ao ABS.

« Sistema extremamente rapido.
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Controle de Tracao
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Controle de Estabilidade

« ESP - Electronic Stability Program

 Objetivo: Garantir a estabilidade do veiculo em
condicOes extremas.

e Instrumentacao:
« velocidade das rodas
« angulo de estercamento do volante
* inclinagc&o do veiculo
e aceleracao lateral do veiculo
e atuacao:

« mesma forma de atuacao do sistema ASC+TCS
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Sistema ESP
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Sistema ESP
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Suspensao Ativa

« Suspensao Convencional (passiva)
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Suspensao Ativa

« Tipos de Suspensao
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Sistemas de Direcao

Evolucéo Tecnologica:

direc&o hidraulica direcéo servo-elétrica

direcéo eletro-hidraulica
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Direcao Servo-Elétrica

Substituicao da Tecnologia Hidraulica pela Elétrica !

Condicbes de Contorno para
o Sistema de Controle:

protecdes (limitadores):
- temperatura
- tensao do alternador

torque de assisténcia
inversamente proporcional a
velocidade do veiculo

amortecimento ativo de
oscilacbes na barra de
direcao.
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Sistemas de
Apolo ao Motorista

Assisténcia ao Motorista
&
Prevencao de Acidentes
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Sistemas de Apolo ao Motorista

e Minimizando o numero de acidentes:
e Alertade Abandono de Pista
 Deteccao de Pedestres

 Deteccéao de Situacéao de Pré-Colisao

e Sistema Anti-Colisao
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Sistemas de Apolo ao Motorista

e Minimizando o numero de acidentes

e Auxilio em Cruzamentos

« Melhoria das CondicoOes de Visibilidade

 Auxilio em Ultrapassagens __// _

« Comunicacao Interveicular !
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Sistemas de Apolo ao Motorista

e Conforto

 “Piloto Automatico” (ACC Stop & Go)
 Auxilio de Permanéncia na Pista

e Auxilio em Manobras de Estacionamento
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Sistemas de Apolo: Instrumentacao

Laser-Scanner

k
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“Piloto Automatico”

malha de sistema de
aceleracao inje¢ao motor
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“Piloto Automatico”
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Sistemas de Apolo: Instrumentacao

visao computacional

visao monocular visao stereo
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Comunicacao Interveicular

Aplicacdes com Redes Wireless Mdveis
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Velculos Autonomos

Uma Visao Futurista ?

e Estrutura de um Veiculo Autbnomo
e Veiculos Autonomos na Industria

e Veiculos Autonomos em Comboio
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Instrumentacao

Reconhecimento da Rota a ser Seguida Reconhecimento de Objetos
sensor de visAo pino magnético  sensor optico cabo guia | | d sensor de visdo
{camera) {transponder) {laser) {eletromagnético) ultra-som | scanners a laser radar {stereo-camera)
== _* ________ * _________ * _________ +_ -
- - | —
Sistema de Navegagéo ! Fusio de Sensores :
|
b e e e e e o e e e e e e e e e e o -,
Bussola Plataforma
GPS. Eletréinica Inercial ¢
i Planejamento do Movimento

a ser seguido pelo Veiculo

Sensor de Velocidade

v
Controlador de Velocidade

Controlador de Diregédo

Acionamento do
Motor e do Freio

Acionamento
do Volante
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Instrumentacao

 Deteccao de rota

bussola + transponders +
mapa digital

A.G.V.
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Veiculos Autdonomos

e Controladores de base:
 velocidade (ACC Stop & Go)

e direcao

b1

atuador
do volante

L

Sistema de Controle
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Veiculos Autonomos em Combolo

 Objetivo: Aumentar a densidade de veiculos
sobre a mesma rodovia.

e Sistema de Controle do Comboio

controlador

'—ru—pb
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Veiculos Autonomos em Comboio

e Calculo da distancia e do desvio lateral
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—— Protatipos desenvolvid

Agquabots

Enga Elétrica - Unisines - (2/20)

vEfCcULOS auTONOMOS = ==

A Universidade do wale do Rio dos Sinos - UMNISINGS possui um grupo de pesquisa de nome:
liefcwos Autdnomos .,

& FOTOS o vipeos @ Este grupo multidisciplinar, envolvendo pesguisadores dos
Cursos de Engenharia Elétrica, Engenharia da Computacdo,
» PUBLICACOES :  Engdenharia Mec3nica, Engenharia Civil e do Frograma
: Interdisciplinar de Pés-Graduacdo em Computacdo Aplicada
CONTATOS i (PIPCA), desenvaolve g implermenta tecnologias para
automagdo veicular em veicwdos infeligentss, que podem,
por exerplo, mover-se de forma completarmente auténoma,

Grupo 3

< Anterior Proxima

Projeto SAM Sistemas desenvolvidos em

Projstor de Pasquisa: Fara alcancar este objetivo maiar, diferentes sub-sistermas e
= Projeto Tubardo 5: : tecnologias s80 desenvolvidos, muitos destes através de
= . : parcerias com a inddstria,

= Projeto SAM.

Dentre os ohjetivos dos diferentes projetos desenvolvidos pelo grupo destacam-se:
= Projeto CORNEA:

= Projeto Mini-Ba,

Desenvolvimento da tecnologia DK we-8p-WWire,

Desenvolvimento de Sisternas de dpoio ao Motorista,
Desenvolvimento de Sistermas de Supervisdo e Comando Hemotos.
Aplicagdes de Inteligénala Arificia! ern robdtica mavel,

Aurmento de seguranca nas estradas,

Exploracdo de locais de dificil acesso.

Inspecdes em armbientes de risco & sadde hurnana.

Automatizagdo de sistermas de transporte.

Autornacdo rural,

Qs projetos aqui apresentados visam analisar os diversos tipos de sensaores, atuadores, sisternas
de controle, sistemas de redes & eletrdnica embarcada a serem implementados em Weiculos
Autdnomos,

WWWw.eletrica.unisinos.br/~autonom




