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Engenharias

Engenharia Elétrica

Medidas Elétricas, Magnéticas e Eletronicas; Instrumentagdo
Instrumentagdo Eletrénica

Pesquisa, Inovagdo e Desenvolvimento em Engenharia (PID)
Controle e Automagéo

N&o possui protocolo de pesquisa em Comité de Etica

https://sig.ifc.edu.br/sigaa//pesquisa/projetoPesquisa/criarProjetoPesquis...

A iniciativa deste projeto originou-se da solicitagdo de desenvolvimento de tecnologia necessaria para tornar viavel o pedido de registro de patente do IFC,
intitulado “Aparelho Medidor de Arquitetura de Copa da Arvore”. A patente trata de um equipamento capaz de voar acima de uma floresta, efetuando
medigGes do tamanho e altura da copa de arvores, assim como ser capaz de georreferenciar-se de forma precisa.

Para efetuar as medigGes de forma precisa, o sistema proposto utilizarad tecnologia LIDAR (Light Detection And Ranging). Essa tecnologia é capaz de medir
a distancia entre o sensor e um objeto qualquer. Através da manipulagdo do sensor, posicionando-o em varias diregdes e efetuando diversas medidas, é
possivel criar mapas tridimensionais de ambientes. Essa tecnologia tem sido particularmente utilizada em sistemas auténomos, como veiculos, robds, etc.
O projeto propde-se a iniciar o desenvolvimento do software de controle do sensor LIDAR, controle de posicionamento e diregdo do sensor,
georreferenciamento e software de processamento dos dados colhidos.

Introdugdo/Justificativa
(incluindo os beneficios esperados no processo ensino-aprendizagem e o retorno para os cursos e para os professores da IFC em geral)

O desenvolvimento tecnoldgico vivenciado nos Ultimos anos proporcionou diversas possibilidades de substituicdo de trabalho humano por maquinas ou
equipamentos, reduzindo a necessidade de trabalhos manuais exaustivos ou em ambientes hostis.

Embora essa substituicdo seja bastante conhecida, frequentemente sua aplicacdo era limitada pelo custo de implantagdo. Tecnologias proprietarias,
patentes tecnoldgicas e baixa quantidade de fornecedores colaboravam para manter os custos elevados.

Recentemente diversos fabricantes de hardwares langaram no mercado plataformas de desenvolvimento acessiveis. Foram langadas placas
microcontroladas de ampla capacidade de processamento, integrado com sistema de alimentagdo, comunicacdo e software de programacao, além de
extensa documentagdo disponivel gratuitamente. Posteriormente incontavel nimero de fornecedores de componentes e equipamentos eletrénicos
sofisticados iniciaram a comercializagdo de seus produtos, popularizando de forma definitiva diversas tecnologias que antes estavam presentes apenas em
aplicagdes especiais. O resultado foi a redugdo drastica do tempo e do custo de desenvolvimento de prototipos.

Pretende-se utilizar essas plataformas e sensores disponiveis, que possuem custo relativamente baixo para solucionar o problema tecnoldgico proposto. A
partir de um Drone, o controlador consiga com o auxilio de um sistema LIDAR mapear a copa das florestas, reduzindo o custo do processo e inventario
florestal e proporcionando otimizagdo do tempo empregado no processo.

Objetivos

O objetivo principal desse projeto é desenvolver a tecnologia basica para controlar e posicionar os sensores LIDAR de forma precisa e estavel. Também é
necessario desenvolver software que controle os sensores LIDAR e fornecga os resultados de forma util.

A etapa final é armazenar, interpretar e fornecer o mapeamento espacial das copas das arvores.

Sera desenvolvido projeto mecénico de suporte para que seja possivel ser controlar o LIDAR nos em dois eixos, utilizando a impressora 3D que o
laboratério possui.

Metodologia

omo mencionado anteriormente, os fabricantes de sensores e equipamentos disponibilizaram ampla documentacdo de seus equipamentos gratuitamente,
além de “bibliotecas” de softwares necessarias para fazer a integragéo entre seus componentes e os fornecedores das plataformas de desenvolvimento.
Desta forma, faz-se conveniente uma aprofundada pesquisa sobre a capacidade técnica dos componentes disponiveis, bibliotecas fornecidas pelo
fabricante, documentagéo técnica, exemplos de aplicagdo, etc. Essas informagGes serdo necessarias para o desenvolvimento do algoritmo e cddigo a ser
utilizado.

Depois de definida a estratégia de programacéo e os dados que serdo requeridos para atender ao projeto de patente, desenvolve-se o software do
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microcontrolador capaz de controlar simultaneamente os atuadores de posicionamento do LIDAR, medigdo e armazenamento destes dados.
Finalmente, deve-se encontrar ou desenvolver um software que utilize disponibilize estes dados para posterior tratamento pelo requisitante.
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