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Introducao |

Ao longo dos anos, a tem-se investido cada
vez mais em sistemas criticos tais como naves
espaciais, veiculos subaqudticos, usinas nucleares
entre outros. Porém, as conseqliéncias de falhas ou
faltas de um componente podem ser catastréficas
[1].

desempenho erréneo por causa de falhas ou faltas

Com isso, considerar a possibilidade de
em alguns dos componentes é um requisito de
fundamental importancia desses sistemas [2]. Uma
falta consiste na perda total de um componente
(sensor, propulsor etc.), ja uma falha corresponde

ao funcionamento inadequado do componente.

Quando o sistema de controle tem a
capacidade de lidar com situagdes de falta ou falhas
de

automatica e

em alguns seus componentes de forma

mantendo sua estabilidade é

denominado de sistema tolerante a falhas [3].

O objetivo geral da pesquisa trabalho é desenvolver
um controle tolerante a falhas para sensores de

medicao de distancia de um veiculo subaquatico.

Um VS deve ser dotado de sensores para a
deteccdo de obstdculos, no qual a légica fuzzy
interage com a estabilidade diante das oscilagées
das varidveis dos sensores fazendo a avaliacdo do
mesmo com respeito veracidade de seus sinais.

O desenvolvimento controlador segue a
seguintes etapas metodolégicas:

- Compreensao da tecnologia (levantamento
bibliografico)
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- Analise do modelo e construcdo das regras
do controlador da légica fuzzy.

- Implementacdo e testes do controlador
para verificacdo do seu desempenho.

A proposta apresentada é realizar a
falhas

com o auxilio do

simulacdo da tolerancia a nos sinais

provenientes dos sensores
MATLAB, utilizando-se do toolbox de controle fuzzy
(CF). do

apresentado na
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Figura 1. Diagrama controlador Fuzzy

A constatacdo da falha temporaria do

sensor contribui para que o VS adote acodes
“erradas” como, por exemplo, a colisdo com os
obstaculos. Devido ao ambiente maritimo nao ser
controlado, podemos nos deparar com uma situagao
em que um pedac¢o alga marinha ou coisa do tipo
fique presa no sensor durante um tempo e leve o
mesmo a efetuar uma leitura errada do ambiente.
Essa leitura errada deve ser compensada pela
leitura dos outros dois sensores e, sendo assim,
apdés a desobstrucdo do sensor o CF tem que
retornar a aceitar a informacdo proveniente do
mesmo no momento de detec¢ao da distancia de

um obstaculo.
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Resultados e Disc ussa o |

Para andlise dos resultados, o sistema foi
simulado com o Matlab. Neste caso a relagdo de

implicacdo utilizada é a Mamdani Max-Min [4].

Na figura 2 é apresentada uma prévia da
resposta da distancia do obstaculo com relagcédo a
analise dos trés sensores 101 (eixo X), 102 (eixo Y),
I03 (eixo Z). Neste caso é possivel observar que
quando os trés sensores concordam com a distancia
do obstaculo a agdo se torna muito mais acentuada,
porém sem a informa¢do de um deles, o sistema

ainda consegue responder de forma satisfatoria.
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Figura 2. Resposta da distancia com relacado andlise
dos sensores

Conclusodes |

Fuzzy mostrou-se uma ferramenta eficaz na
analise da veracidade das informacdes provenientes
de sensores o que possibilitou a capacidade do
de falha de

temporariamente ou permanentemente defeituoso.

sistema tolerar a um sensor

Ressalta-se que caso existam mais sensores
presentes no robd eles podem ser incorporados ao

controlador, bastando para iss o ajusta-lo.

A arquitetura testada apresentou resultados
favordveis a utilizacdo do controle fuzzy em VS, ja
que foi possivel aperfeicoar o process o de medicdo
de distancia feito pelo VS . A poss ibilidade de obter a
mesma leitura de distancia proporciona ao VS uma

maior capacidade de superar deficiéncias quando
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este estiver em missdo dentro de ambientes que

nao se pode controlar.

Este procedimento implementado no
controlador poss ibilita uma maior robustez ao VS. O
inconveniente estd no fato de que se dois ou mais
sensores entrarem em falha ao mesmo tempo, iss o
diminuird a confiabilidade da medicdo. Embora o
controlador fuzzy seja capaz de oferecer maior
robustez ao VS, ele ndo consegue evoluir em
situagcdes nao previstas pelo programador em sua
base de regras, ao contrario das redes neurais de

caracteristicas adaptativas.

dificuldades

implementacdo de um controlador fuzzy em um VS

Dentre as para a
destaca-se a necessidade de se criar regras que
sejam aplicaveis a uma modalidade VS de forma
geral. Isso implica no fato de que o projetista do
controle precisa deter conhecimentos implicitos do

funcionamento dos VS .

O que poderia ser significativo para ser

implementado em um trabalho futuro seria o

monitoramento de outras varidveis provenientes de
mais sensores tais como imagens de cameras,

radares e sonares.
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