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RESUMO

MOTIVACAO: Dentro daexploraca, perfuracéo e transporte de 6leo no mar e na, fas ajudas
robdticas mostram-seomo uma opcéeficiente, dependendo em granparte da velocidade
processamenfoassim como (capacidade de autonomia no aspectmsumo de poténciasto
promove a necessidade de desenvolverem sistemascom earacteristicas supracitadas, que
permitam fazer a implementacde modelos computacionais ja definidémcados especificamer
para robotica.

OBJETIVO: Provar e implementao concepto da Zona Virtual dlormavel num robd mov
utilizando o sistema Niosll e aceleradohardware. Esta técnica pode ser facilmente adaptac
robds submarinos.

APLICACAO NA INDUSTRIA DO PETROLEO: A utilizacdo do concepto de zona virtt

deforméavel dapossibilidade dm utilizar rob6s em ambientes fechadosn¢, tais como aqueles
apresentadosas tubulagcbes dtransportede 6leaje uma maneira mais econdn e com baixo
consumo de energia, tendopassibilidad de se utilizar o sistema para desenvc o controle de
trajetdria do robdentro das tubulagé (por exemplo, o robgue pode ser utilizadnas analises da
tubulagéo o do mesmo 06leo).

RESULTADOS OBTIDOS: Dentro dos resultados obtidos compiu-seoconcepto de zona virtu
deforméavel na plataforma robdétiPioneer A3-T, determinando um vetor darrecdque pode-se
utilizar na navegacaadicionalmente, faram obtidc resultadosle consumo de recursos de hardv
na FPGAcom 9400 elementos |6gic, num kit de desenvolvimentie altera DE-115 (menos de 7%
do kit), 4 elementos multiplicadores embebidos ( < 1% Dé), i§i um PLL.Os resultados anterior
levaram a se ter uma frequénmuéximade 1472 MHz, e uma dissipacao de poté de 185.21 mW.
Este sistema foi implementado em Nic, com mddulos em hardware para a visualizagdo em
LCD colorida e um modulo para aquisi¢do de os calmsude direca
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