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Introducao

Atualmente para um automovel ser vendido no
mercado € preciso a realizagao de inumeros testes em pistas
de prova e simuladores.

Esses testes tém como objetivo identificar possiveis
falhas de projeto do veiculo ou problemas na execucgao da
fabrica.

Assim para verificar o funcionamento do automovel €
necessario realizar medicdes de um grande numero de
variaveis da resposta dinamica do veiculo.

Dentre as principais variaveis medidas podemos
citar: as aceleracoes lineares, as aceleracoes angulares, a
velocidade, a rotacao do motor, a posicao geografica entre
outras.



Introducao

A motivacao dessa pesquisa € a inexisténcia de sistemas
nacionais para a aquisicao das variaveis da dinamica veicular
e 0 custo elevado dos sistemas importados.

Também através desse sistema, € possivel a validagao de
pecas e simuladores automotivos.

Como resultados da pesquisa foram elaborados um
hardware para a aquisicao de dados do automovel e um
software para o processamento dos dados.

Com esse software podemos gerar graficos e dados
georreferenciados da resposta dinamica do automovel



Equipamentos usados.

- Plataforma de hardware Arduino Mega 2560;

- Médulo de GPS Fastrax UP501;

- Mdédulo Ethernet Shield com gravador de cartao - SD para salvar as
variaveis;

- Acelerometro e Giroscopio de trés eixos MPU6050;

- Interface de comunicacao serial para o protocolo OBD2;

- Veiculo GOL G5 para a realizacao dos testes.
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Variaveis que sao utilizadas na resposta dinamica do veiculo

Aceleracoes lineares em trés eixos: o sistema realiza a medida da
aceleracao longitudinal (eixo x), aceleracao lateral (eixo y) e aceleracao
vertical (eixo z). A medida é realizada através de um acelerdmetro de trés
eixos.

Aceleracoes angulares em trés eixos: o sistema realiza a medida das
aceleracoes angulares em relagao aos trés eixos (roll, pitch e yaw). A medida
€ realizada por meio de um giroscopio de trés eixos.

Posicao geografica: corresponde a uma coordenada de latitude e
longitude obtida através de um GPS.

Velocidade por GPS: trata-se da velocidade do veiculo obtida através da
leitura do GPS.

Velocidade por OBD2: consiste na velocidade do veiculo obtida através
da interface OBD2 do veiculo (protocolo de diagnose de bordo). Essa
velocidade é obtida diretamente do sistema de gerenciamento do motor do
veiculo.

Rotacao do motor por OBD2: consiste na rotacao do motor do veiculo
obtida através da interface OBD2 do veiculo (protocolo de diagnose de
bordo). Essa velocidade é obtida diretamente do sistema de gerenciamento
do motor do veiculo.
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Teste em percurso misto cidade e rodovia.

Tela de controle de aquisicao de dados dinamicos mostrando os pontos de
coleta e o percurso em tempo real é exibida abaixo. Local: Sorocaba,SP.
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Teste em percurso misto cidade e rodovia.

Tela mostrando especificamente os dados dindmicos do veiculo na posicao
numero 259; velocidade; aceleracdes angulares e lineares nos trés eixos,

tempo, data e hora local
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Teste em percurso misto cidade e rodovia.

Tela exibindo o percurso marcado pelo GPS e monitorado pela rastreador em
tempo real, em trajeto na cidade de Sorocaba, SP.
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Resumo dos dados coletados.

Os graficos abaixo mostram parte dos dados dinamicos coletados e
processados.

Velocidade GPS e OBD2 (Km/h) x Tempo (s) Aceleragdo Lateral (m/s®) x Tempo (s)
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Resumo dos dados coletados.

Os graficos abaixo mostram parte dos dados dindmicos coletados em fungao
do tempo e posicao sendo posteriormente processados no simulador veicular.
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Aplicacoes para o rastreador em uso comercial.

As aplicacoes para o rastreador podem ser em:

- Campo de provas para veiculos onde sao necessarios os dados dinamicos em

tempo real de velocidade, rotacao e temperatura do motor, rolamento da
carroceria, aceleracoes em X-Y-Z, posicao georreferenciada, tempo e distancia
percorridos, aceleracoes angulares exatas entre 35 outros dados disponiveis.

- Frotas de veiculos (6nibus, caminhdes e carros) para otimizacao do tempo de
viagem e consumo do combustivel em funcao do trajeto percorrido e do modo
de conducao do motorista.

- Oficinas mecanicas para o monitoramento e registro de falhas mecanicas /
elétricas de dificil deteccao causada por agentes externos tais como
interferéncia magnética, mau uso do veiculo pelo condutor entre outros.

- Detalhamento do desempenho do veiculo em funcao de variacoes de carga,

tipo de pavimento, temperatura ambiente elevada, combustivel usado entre
outros.
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