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Introducao

As pesquisas e o desenvolvimento de veiculos autbnomos ou com controle a
distancia estao em continuo crescimento, com o objetivo de retirar o ser
humano de tarefas insalubres e perigosas.

Estes veiculos utilizam sensores como sonares, sensores de distancia, e
cameras, tanto para tomada de decisao, quanto para a visualizacao do
ambiente (SILVA et al. 2015).

No artigo descrito por Tronco e Porto (2005), foi desenvolvido um veiculo
remotamente controlado que possui um sensor de visao omnidirecional
associado a um controlador fuzzy onde conseguia se deslocar de um ponto a
outro no ambiente a partir de informacoes de auto localizacao.

Guizilini (2008) utiliza uma camera omnidirecional para fazer a localizacao e
mapeamento simultaneos, que consiste na determinacao de marcos no
ambiente.

Este projeto faz parte de um projeto maior formado pelo painel de controle,
servidor para processamento de imagens, e um veiculo terrestre que ira se
locomover pelo ambiente através dos comandos recebidos do painel de
controle.

Metodologia

Para o desenvolvimento de um painel de controle para um veiculo

remotamente controlado, foram definidos os passos a serem tomados:

* Iniciar-se com um levantamento bibliografico em cima de trabalhos ja
desenvolvidos para definir as plataformas onde a estacao base devera
funcionar, juntamente com as linguagens e ferramentas a serem utilizadas.
Optando assim pelo ambiente de desenvolvimento NetBeans para o painel
de controle Desktop e Android Studio para dispositivos moveis.

* Levantamento de requisitos do software para projetar os prototipos de
interface.

* Tendo por base as interfaces, realizar a implementacao do painel de
controle Desktop juntamente com uma biblioteca que implementa a
comunicacao entre o veiculo e a estacao, como também outra biblioteca
para recorte e retificacao das imagens.

 Durante a implementacao foram realizados estudos sobre a utilizacao de
imagens nas interfaces e operacoes de redimensionamento e recorte das
imagens recebidas do servidor.

Resultados

Apos uma analise inicial da literatura sobre os projetos de controles para

veiculo, optou-se por utilizar o sistema operacional Windows para Desktop e

o sistema operacional Android para dispositivos moveis.

Com um estudo das necessidades de um sistema de controle para veiculos,

foram levantados os seguintes requisitos:

 Apresentar a imagem omnidirecional na forma de uma imagem
panoramica com um recorte dessa imagem em tamanho grande para
visualizacao de detalhes;

 Vista aérea do ambiente;

* Mini mapa contendo o deslocamento realizado pelo veiculo;

 Permitir ao controlador fazer os movimentos com o veiculo para frente e
para tras;

* Permitir rotacionar para a direita e para a esquerda;

* Permitir ao controlador girar pela imagem do ambiente focando em
pontos de interesse.

Com base nesses requisitos foi realizada a implementacao da interface de

controle do veiculo, apresentada na Figura 1:

Figura 1. Prototipo desenvolvido.
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Fonte: Elaborado pelo Autor.

Na Figura 1, composta pelo numero 1 em amarelo, esta a imagem
panoramica estendida do ambiente, onde, em seu centro (representado pelo
numero 2 em amarelo), esta uma area reservada para o recorte da imagem
que dara ao operador impressao de zoom ao se estabelecer no quadrado
central, representado pelo numero 5 em vermelho.

Representado pelo numero 3 esta um pequeno retangulo onde serao
apresentados os dados relacionados a telemetria do veiculo. Abaixo deste
painel estao os botdes responsaveis pelo movimento para direita e esquerda.
Por fim, retratado pelo numero 4 em amarelo, esta um mini mapa onde fica
registrado o trajeto do veiculo a partir do seu ponto inicial até o ponto final. A
baixo estao os botdes de movimento juntamente com a velocidade a ser
aplicada.

Conclusoes

Contudo, pode-se concluir que, definitivamente é de extrema importancia a
utilizacao do controle a distancia de um veiculo nao tripulado em areas
desconhecidas. Com a visao omnidirecional o operador pode se localizar e
encontrar objetos em locais desconhecidos sem se expor a riscos
desnecessarios. Sua utilidade se da tanto em relacao a vida, quanto na
precisao das informacoes recebidas através de seus sensores e cameras.

O projeto esta na implementacao da aplicacao Desktop, e como seus
proximos passos, esta composto o desenvolvimento para dispositivos moveis
seguidos de testes no sistema.
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