Seguimento de um Alvo com uma Camara de Video Activa

A tarefa de efectuar o seguimento de um alvo pode encontrar-se no cerne
de uma série de solugdes em aplicagdes civis e militares. Citam-se como
exemplos os sistemas militares de defesa anti-missil e os sistemas de radar para
controlo de trafego aéreo ou maritimo.

Neste trabalho pretende-se que seja desenvolvido um sistema de controlo
de uma camara de video activa (com comandos de pan, tilt e zoom) que
mantenha um alvo no centro da imagem. O movimento do alvo ¢ desconhecido
a partida mas pode-se assumir que os movimentos da cdmara sio muito mais
rapidos que o alvo, dado que se pode assumir que este se encontra no infinito.

A solucdo a desenvolver devera basear-se em técnicas de controlo 6ptimo
ou em técnicas de controlo adaptativo. Numa versio mais avancada do
problema em causa pretende-se também estimar a velocidade do alvo no plano
da i1magem e assim redesenhar o sistema de controlo com um termo
antecipativo.

O trabalho a desenvolver pode estruturar-se em varias fases, sendo a
primeira o desenvolvimento de um simulador simples em MATLAB/Simulink e
no final do projecto, a solu¢do encontrada poderéd ser implementada recorrendo
a uma camara da marca AXIS, modelo 215 PTZ.

Estimacao da Trajectoria de um Alvo com uma Camara de Video Activa

A tarefa de efectuar o seguimento de um alvo pode encontrar-se no cerne
de uma série de solugdes em aplicagdes civis e militares. Citam-se como
exemplos os sistemas militares de defesa anti-missil e os sistemas de radar para
controlo de trafego aéreo ou maritimo.

Neste trabalho pretende-se que seja desenvolvido um sistema estimacao da
trajectéria de uma lavo, recorrendo a imagens adquiridas com uma camara de
video activa (com comandos de pan, tilt e zoom. O movimento do alvo pode ser
seleccionado de um conjunto de modelos realistas: linha recta, movimento de
curvatura em voo coordenado, movimento balistico, ...

A solucao a desenvolver devera basear-se em técnicas de estimacao sub-
Optimas sendo necessdrio recorrer a modelizacdo da trajectoria do alvo com
recurso a perturbacdes estocasticas. Numa versao mais avangada do problema
em causa, pretende-se também identificar qual o modo em que o alvo esta a
evoluir em cada instante, recorrendo a métodos adaptativos de multiplos
modelos.

O trabalho a desenvolver pode estruturar-se em varias fases, sendo a
primeira o desenvolvimento de um simulador simples em MATLAB/Simulink e
no final do projecto, a solu¢do encontrada poderéd ser implementada recorrendo
a uma camara da marca AXIS, modelo 215 PTZ.



Seguimento de Terreno a Altura Constante

Uma das missdes de grande interesse para pequenas aeronaves ¢ a de
executar levantamentos 3D do terreno. Para permitir efectuar essa tarefa com
resolugdo constante € necessario implementar um sistema de controlo de altura
acima do solo que, baseado na topografia (de baixa densidade) do terreno
visivel a frente, mantenha uma altitude pré-definida.

Neste trabalho pretende-se que seja desenvolvido um sistema de controlo
optimo da altitude de uma aeronave, considerando s6 o modelo transversal em
2D.

A solucao a desenvolver devera basear-se em técnicas de estimacao
Optimas, com recurso a preview, na presenca de perturbagdes estocasticas.
Numa versao mais avancada do problema em causa, pretende-se também tentar
identificar qual a distancia de visibilidade que permite melhorar o desempenho
total do sistema.

O trabalho a desenvolver pode estruturar-se em varias fases, sendo a
primeira o desenvolvimento de um simulador simples em MATLAB/Simulink e
no final do projecto, a solu¢do encontrada poderéd ser implementada recorrendo
a um robot movel Pioneer disponivel.

Sistema de Controlo de Trajectorias Definidas como Conjunto de Pontos

A trajectoria durante um voo de uma aeronave pode ser descrita como um
conjunto de pontos de via, unidos por segmentos de recta, por onde se tem de
passar. Para permitir efectuar essa tarefa deve desenhar-se um sistema de
controlo que, a qualquer momento, conduza e controle a aeronave para o
proximo ponto de via activo. Numa vizinhanga do mesmo, activa-se o proximo
ponto de via e continua-se a missao.

Neste trabalho pretende-se que seja desenvolvido um sistema de controlo
optimo em 2D para que a aeronave faca a missdo definida por um conjunto de
pontos de via pré-definidos. Numa versdo mais avangada do problema em
causa, pretende-se também efectuar essa tarefa na presenca de perturbagdes
constantes desconhecidas (e.g. vento).

O trabalho a desenvolver pode estruturar-se em varias fases, sendo a
primeira o desenvolvimento de um simulador simples em MATLAB/Simulink e
no final do projecto, a solu¢do encontrada poderéd ser implementada recorrendo
a um robot movel Pioneer disponivel.



Sistema de Controlo para Seguimento de Trajectorias

O voo de uma aeronave pode ser descrito como o seguimento de trajectoria
genérica, descrita em fun¢do do tempo. Para permitir efectuar essa tarefa deve
desenhar-se um sistema de controlo que, a qualquer momento, conduza e
controle a aeronave para o ponto mais proximo da trajectéria, ou seja com
menor erro de seguimento.

Neste trabalho pretende-se que seja desenvolvido um sistema de controlo
optimo em 2D para que a acronave faga a missdao definida por um trajectéria
genérica pré-definida. Numa versdo mais avangada do problema em causa,
pretende-se também efectuar essa tarefa na presenca de perturbagdes constantes
desconhecidas (e.g. vento).

O trabalho a desenvolver pode estruturar-se em varias fases, sendo a
primeira o desenvolvimento de um simulador simples em MATLAB/Simulink e
no final do projecto, a solu¢do encontrada poderéd ser implementada recorrendo
a um robot movel Pioneer disponivel.

Seguimento de Controlo com Medic6es Assincronos

Os sistemas de controlo baseiam-se normalmente em medidas adquiridas
as ritmos constantes de amostragem. Hoje, em aplicagdes de Networked Control
Systems, i.e. na solucdo de problemas de controlo e estimacdo em presenga de
uma rede de telecomunicacdo que permite adquirir dados de sensores
distribuidos espacialmente, ¢ muito dispendioso (energeticamente) garantir as
taxas fixasa de aquisi¢cdo de dados.

Neste trabalho pretende-se que seja desenvolvido um sistema de controlo
de uma aeronave em 2D (voo nivelado) baseado em medidas com amostragem
nao uniforme.

A solucao a desenvolver devera basear-se em técnicas de controlo sub-
optimo ou em técnicas de controlo adaptativo. Numa versdo mais avanc¢ada do
problema em causa pretende-se também estimar a velocidade constante e
desconhecida do vento.

O trabalho a desenvolver pode estruturar-se em varias fases, sendo a
primeira o desenvolvimento de um simulador simples em MATLAB/Simulink e
no final do projecto, a solu¢do encontrada poderéd ser implementada recorrendo
a um robot mdvel Pioneer disponivel e a sistema Cricket.



Sistema de Posicionamento Global

Um dos sistemas de posicionamento global com maior sucesso de
utilizacdo ¢ o NAVSTAR-GPS. A utilizacdo de receptores GPS esta hoje
vulgarizada em sistemas de navegagdo em veiculos automoéveis e em sistemas
de navegacdo pessoais. A sua aplicagdo em aeronaves esta também a comecar a
ser uma realidade, especialmente em Unmanned Aerial Veicles — UAVs. Um
receptor de GPS fornece medidas de pseudo-distancia, velocidade e fase, que
podem ser utilizadas para determinar a sua posicao

Neste trabalho pretende-se que seja desenvolvido um sistema determinacao
da posicdo de um receptor GPS, baseado em pseudo-distancias. A solucdo a
desenvolver devera basear-se em técnicas de estimagdo sub-Optimas. Numa
versao mais avancada do problema, pode-se ter acesso a dados de uma estacao
fixa, previamente calibrada.

O trabalho a desenvolver pode estruturar-se em varias fases, sendo a
primeira o desenvolvimento de um simulador simples em MATLAB/Simulink e
no final do projecto, a solu¢do encontrada poderéd ser implementada recorrendo
a receptores Astech AC12.

Sistema de Navegacao Inercial em 1D

Os sistemas inerciais sdo vulgarmente utilizados em aeronaves, para
fornecerem a posi¢do e atitude da plataforma ao longo do voo. Estes sistemas
baseiam-se em medi¢des obtidas por uma triade de acelerdmetros e giroscopios,
que devem ser integrados numericamente.

Neste trabalho pretende-se que seja desenvolvido um sistema determinacao
do angulo de picada, baseado em medigdes de um inclindmetro ¢ de um
giroscopio, assumindo que a aceleracdo € nula. A solugdo a desenvolver devera
basear-se em técnicas de estimagdo Optimas. Numa versdo mais avancada do
problema, pode-se ter acesso a dados de posi¢ao (e.g. de um GPS).

O trabalho a desenvolver pode estruturar-se em varias fases, sendo a
primeira o desenvolvimento de um simulador simples em MATLAB/Simulink e
no final do projecto, a solu¢do encontrada poderéd ser implementada recorrendo
a uma nano-IMU e receptores Astech AC12.

Boa sorte!
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