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1- Introducao

e Motivacao
e Objetivo
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e Lels de controle
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2- Modelagem do Rob0
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2- Modelagem do Rob0

e Modelo cinematico
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2- Modelagem do Rob0

e Modelo cinematico

q(t) = S,(q)¢2(t) sendog = [z, y, o 04 0,]1 €
q2 = [ed HG]T
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2- Modelagem do Rob0

e Modelo cinematico

q(t) = S,(q)go(t) sendog = [z, y, o 0, 0.]" €
— [‘gd HG]T

ou

T, = gcos(oz)éd + 2003(04)@(3

Vo = gsen(a)éd — gsen(a)ée

2b(@d —0,)
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e Modelo dinamico

2- Modelagem do Rob0

M(Ql)éjl + C(Ql; Ql)(h = b1 — Ac(Ch)T)\

sendoy; = [z, y. o 04 0,)"

m 0

0 m
M=|2m,.dsen(c) —2m,.dcos()

0 0

I 0 0

2m.dsen(a) 0 0
—2m,.dcosa) 0 0
| 0 0
0 I, 0

0 0 1.

00 2m,.dcccosa) 0 0
0 0 2m.dasen(a) 0 0

00 0 00
00 0 00
00 0 00
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3- Controle baseado na cinematica
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3- Controle baseado na cinematica

V4
77
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3- Controle baseado na cinematica

e Erro de postura

Y
VAo,
*\ —_— .. — . )51.-
O Por L
\ Pid
\\\ ,f”/XO
\ .
\\ /’,
\\%a
—_— . }5( —_
R
/,// >
X
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3- Controle baseado na cinematica

e Erro de postura

V1
T = (x, — x,)cos(a) * _ __UTJ.I_ET.,;,.-
o P P A4
Ho—wsen(a) | g

-06-



3- Controle baseado na cinematica

e Erro de postura

V1
(0
T = (x, — x,)cos(a) v YA .
o\ P ,,,v
o —ysena) | g

+ (1 — Yo)cos(a)

Ye = — (2, — 1,)s5en(0) \ SURa s
Ye P /
- Lo
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3- Controle baseado na cinematica

e Erro de postura

T, = (x, — x,)cos(a)

—I_ (yr B yo ) con (a) \\\\ ,’/ :X:O,

Ye = — (2, — 1,)s5en(0) \ SURa s
Ye P /
- Lo

+(yr — 1y, )cos(a)

O{GZO{T_& /z/’/
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3- Controle baseado na cinematica

o Leide controlef KANAYAMA et al. (1990)]
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o Lei de controldd KANAYAMA et al. (1990)]

v9 = vyrcos(ae) + ke

Wi = w, + Vor (Kyye + kasen(ae))
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3- Controle baseado na cinematica

o Lei de controldd KANAYAMA et al. (1990)]

v9 = vyrcos(ae) + k.

Wi = w, + Vor (Kyye + kasen(ae))

e Relacao entre velocidades

; oY | e b/ v
i 1/r —=b/r W
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4- Controle baseado na Dinamica
Controle 'H, nao Linear via quase-LPV

e Analise do ganhol,

-08-



4- Controle baseado na Dinamica
Controle 'H,, nao Linear via quase-LPV

e Analise do ganhol,
Considere

-08-



4- Controle baseado na Dinamica
Controle 'H,, nao Linear via quase-LPV

e Analise do ganhol,
Considere

T = f(z,t)+ g(z, t)w
z=h(z,t)+ k(z,t)w

Este sistema possui ganig < v no intervalo|0, 7’|
se

/0 (0|2 dt < 2 / o (t)]? dt
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4- Controle baseado na Dinamica
Controle 'H,, nao Linear via quase-LPV

e Sintese do control®& ., para sistema LPV por
realimentacao de estado
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e Sintese do control®& ., para sistema LPV por
realimentacao de estado

Considere




4- Controle baseado na Dinamica
Controle 'H,, nao Linear via quase-LPV

Teorema JWU (1995)] O problema de realimentacao
de estado tem solucéo se e somente se eXisteC'!
paratodop € P, X(p) >0e

G(p)  X(p)C{(p) Bi(p)
Ci(p)X (p) —1 0 | <V

B (p) 0 —~21

Y
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4- Controle baseado na Dinamica
Controle 'H,, nao Linear via quase-LPV

sendo

Gl) =301, (4 22) A0 X(0+X() A ™BA 9 B
A(p) = A(p) — Ba(p)Calp)
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Controle 'H,, nao Linear via quase-LPV

sendo

Glp) =31 (i 53) +ALD X (X () Al BA ) B,

A(p) = A(p) — Ba(p)Calp)
com

u=—F(p)x = —(Bap)' X (p) + Ca(p))
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Controle 'H,, nao Linear via quase-LPV

sendo

Gl) =301, (4 22) A0 X(0+X() A ™BA 9 B

A(p) = A(p) — Ba(p)Calp)
com

u=—F(p)r = —(Bap)’ X (p) + Ca(p))x
e ConsideracOoes computacionais

“11-



4- Controle baseado na Dinamica
Controle 'H,, nao Linear via quase-LPV

sendo

Gl) =301, (4 22) A0 X(0+X() A ™BA 9 B

A(p) = A(p) — Ba(p)Calp)
com

u=—F(p)r = —(Bap)’ X (p) + Ca(p))x
e ConsideracOoes computacionais

Escolha de{ f;(p)}i2,, tal queX (p) = Y., fi(p) X
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4- Controle baseado na dinamica
Controle 'H,, nao Linear via quase-LPV

e Representacao quase LPV do modelo dinamico
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4- Controle baseado na dinamica
Controle 'H,, nao Linear via quase-LPV

e Representacao quase LPV do modelo dinamico

kS A(g) 0] _ / B
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4- Controle baseado na dinamica
Controle 'H,, nao Linear via quase-LPV

e Representacao quase LPV do modelo dinamico

5 A(QQ) 0 ~ I B
I 0 0 0

sendo

~ . T : : : : T
P= | @] =|0a-0 .00 6,-00 6,61

u=—G+Ad+Br ou 7=B(j— A + u)
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4- Controle baseado na dinamica

Controle 'H,, nao Linear via Teoria dos Jogos

Aplicando
Z tind T q-
> Ll T — 11 12 d2
ZQ 0 ! qNQ
em
iy A(g) 0] _ 1 B
Tr = T + U + w,
I 0 0 0

obtém-se
-13-



4- Controle baseado na dinamica
Controle ‘H,, nao Linear via Teoria dos Jogos

33’/ — Apx + BTlu -+ BT2w
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4- Controle baseado na dinamica
Controle 'H,, nao Linear via Teoria dos Jogos

Z.EN = Arx + BTlu + BT2w

A(a 0
sendoA, = T, (qi) T,
177 =11
-
-1 ]Vié
BT1 — TO O ) BT2 — BT1T117

u =Ty (—Ma(d§ — T Thagy) — Ca(do) (45 — Ti1' Th2Ge) + 7)

ou -
r = My(d — T3 Tiay) +Ca(d2) (@ — Ty Tuao) + Ty
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4- Controle baseado na dinamica
Controle 'H,, nao Linear via Teoria dos Jogos

Critério de desempenho

N [GEH QT (E) +sul (t) Ru(t)) dt< ,
et 0im0ees [0 (Lol (Dw(®) dt
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4- Controle baseado na dinamica

Controle 'H,, nao Linear via Teoria dos Jogos

Critério de desempenho

[GEH QT (E) +sul (t) Ru(t)) dtS E

min  max =
u(-)ELy 0Fw(-)EL fO (%wT(t)w(t)) dt
Resolve o problema, escolhendo
- | SRS
Viz,t) = 5 TPz, )7

sendoP(z,t) > 0 que satisfaca
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4- Controle baseado na dinamica
Controle 'H,, nao Linear via Teoria dos Jogos

P(Z,t) + P(z,t)Ap(T,t) + AL(Z, t)P(T, t)

- 1 - -
o P(fv t)BTl (ZE, t)<R1 o ?TEI)BCZQ ($, t)P(*Ta t)

+Q=0

-16-



4- Controle baseado na dinamica
Controle 'H,, nao Linear via Teoria dos Jogos

P(Z,t) + P(z,t)Ap(T,t) + AL(Z, t)P(T, t)

- 1 - -
o P(fv t)BTl (ZE, t)<R1 o ?TEI)BCZQ ($, t)P(JZ, t)

+Q=0

Com
u' = —R B}, (Z,t)P(z,t)T
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Escolhendo

Pz, t) =T,

4- Controle baseado na dinamica
Controle 'H,, nao Linear via Teoria dos Jogos

My 0
0 K

_ N B
Th 9$T(Cg(ql)—§Mg)ZE =0
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4- Controle baseado na dinamica

Controle 'H,, nao Linear via Teoria dos Jogos
Escolhendo

My 0 N . |
To e ' (Cy(g)—=M)ZT = 0

Pz, t) =T,
0 K 2

O problema resume-se em calcular
0 K

1
o 4ﬂHOF<R1—;ﬂ%>UmﬂﬁQ:O
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4- Controle baseado na dinamica

Controle 'H,, nao Linear via Teoria dos Jogos

Escolhendo )

. My 0 ~ 1.
Pz, t) =T, ” Ty ez’ (Co(gr)—=My)z = 0

2
0 K

O problema resume-se em calcular

0 K 1

(o (R - T3 ) 1 0T+ Q =0
K 0 8

Comu* = —R I 0T,z
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4- Controle baseado na dinamica
Controle 'H,, nao Linear via Teoria dos Jogos

I I
Consideranda@) = it ,

_(]12[ g2l
K=kI,R=r,0eTio =1t/
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4- Controle baseado na dinamica

Controle 'H,, nao Linear via Teoria dos Jogos

I I
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4- Controle baseado na dinamica

Controle 'H,, nao Linear via Teoria dos Jogos

I I
Consideranda) = nt ,

_(]12[ g2l
K=kI,R=r,0eTio =1t/

4
vy = \/tQ Tflf_ = 111 > \/quiTy
117w d11
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5- Resultados

Simulacao dos controladores

|
92 : Controlador I | Modelo
|~ || Baseadona |% orque Cinematico
q2 DinAmi Calculado
| inamica
-—-—-_—_-- . _ . ____1
qz
O—p—2—]
- ©

Controlador
Baseado na
Cinematica

Relacao [v d cl]T
entre
velocidades

Velocidades

referencia

Transformacao
de Coordenadas
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5- Resultados

Simulacao dos controladores

e Plataforma LABMATE
m, = 30(Kg), m. = 1(Kg)
a=2(m),b=0.75(m),d = 0.3(m),r = 0.15(m)
|, = 15.625(K g.m?), |, = 0.005(K g.m?),
2

|, = 0.0025(K g.m*)
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5- Resultados

Simulacao dos controladores

e Plataforma LABMATE
m, = 30(Kg), m. = 1(Kg)
a—2(m), b= 0.75(m),d = 0.3(m), r = 0.15(m)
= 15.625(K g.m?), |, = 0.005(K g.m?),
= 0.0025(K g.m?

e Incertezal0%

)
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5- Resultados

Simulacao dos controladores

e Plataforma LABMATE
m, = 30(Kg), m. = 1(Kg)
a—2(m),b=0.75(m),d = 0.3(m), r = 0.15(m)
= 15.625(K g.m?), |, = 0.005(K g.m?),
= 0.0025(K g.m?

e Incertezal0%

)

e Ganhos controlador cinematico
kr =7, k,=052e k, =27
e Postura inicialx,, , v,.,«. ) = (0,0,0)
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5- Resultados

Simulacao dos controladores

Trajetoria de referéncia Distlrbios

80

601

2|

N
(@)

Distdarbios (N.m)
v

y(®) (m)

0 5 15 20

Temlé)o (s)
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5- Resultados
Controle via quase-LPV
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5- Resultados
Controle via quase-LPV

— < ed < m(rad/s) e —m < 9 < 7(rad/s)
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5- Resultados

Controle via quase-LPV

— < ed < m(rad/s) e —m < 9 < 7(rad/s)

v = [Hdmm Hemax] = [2.57 2.57]|(rad/s?)
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5- Resultados

Controle via quase-LPV

— < ed < m(rad/s) e —m < 9 < 7(rad/s)

v = [Hdmm Hemax] = [2.57 2.57]|(rad/s?)
P divididoemN =3
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5- Resultados

Controle via quase-LPV

— < ed < m(rad/s) e —m < 9 < 7(rad/s)

v = [Hd o Hem ] =[2.57 2.57|(rad/s*)
P divididoemN =3

fi=1, fo —casé’d e fg—senH

_22.



5- Resultados

Controle via quase-LPV

—7 < ed < m(rad/s) e —m < 0 < 7(rad/s)

v = [Hd o Hem ] =[2.57 2.57|(rad/s*)

P dividido emN = 3

hi=1 fo= C()sé’d e f3= sen@
x:a:,Cl?Lb@qu:O ] ) -
A@z) 0 loxo B

A(p(t)) = . By= . B
I 0 0 0

_22.



Controle via quase-LPV

1t Ampliacéo

y(®) (m)

|| — Referéncia
—— Roh06 Movel

0 1 2 3 4 5 6 1
X(t) (m)
Sem distdrbios

8

9

10

y(® (m)

5- Resultados

| | —— Referéncia
—— Roh0 Movel

0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
X(t) (m)
Com distUrbios
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5- Resultados
Controle via Teoria dos Jogos
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5- Resultados

Controle via Teoria dos Jogos
Valores escolhidosj;; = 0.3
q12 = 0
qo2 = 1.2
r, = 0.7

_24-



Controle via Teoria dos Jogos
Valores escolhidosj;; = 0.3

q12 =0
qo2 = 1.2
r, = 0.7
Obteve-set;; = 0.65
v =0.77
t1o=1.3

k=20.6

5- Resultados
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5- Resultados
Controle via Teoria dos Jogos

2t 2
15 15
1
1y Ampliaao . ' Ly
£ £
s 0 2 0
> >
~0.5t -0.5¢
_1- _1 L
-1.5t| — Referéncia -1.5t| — Referéncia
) —— Rohd Movel ) | —— Robd Movel
0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 0o 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
X(t) (m) X(t) (m)
Sem distdrbios Com disturbios
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5- Resultados
ControleviaPD + TC
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5- Resultados

ControleviaPD + TC
e Leide controle

ug = — [0 — 03kp1 — (00 — 04 kan
e = —[0c — O¢)Kp2 — [0 — O¢] ko
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5- Resultados

ControleviaPD + TC
e Leide controle

ug = — [0 — 03kp1 — (00 — 04 kan
Ue = _:‘96 — Hg]kzﬂ - [(9@ — Qg]de
Selecionouk,; = Kp =109e Ky = Kgp =5
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5- Resultados

ControleviaPD + TC
e Leide controle

ug = — [0 — 03kp1 — (00 — 04 kan
Ue = —:(9@ — eg]kzﬂ - [‘96 — eg]kcﬂ
Selecionouk,; = Kp =109e Ky = Kgp =5

e Torque calculado
T =B"(j5 — Ads + u)

_26-



5- Resultados

ControleviaPD + TC

9 ) Ampliacdo
15 1 15
1t Ampliagdo ] 1}
3 £
0 o 0
> X
-0.5¢ -0.5¢
_1- _1_
-1.5+| — Referéncia -1.5t| — Referéncia
) —— Robhd Movel ) —— Robd Movel
0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 0o 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
X(t) (m) X(t) (m)
Sem distdrbios Com disturbios
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5- Resultados
Estudo Comparativo

Ye
0.04 xel T 0.1 T T T
— Quase-LPV — Quase-LPV
—TJ —TJ
~ 0.02 S ~ ——PD
£ P £ 005
x” >
§ 8
8 8
9 -0.02 3
2 S
= 5 -0.05
m L
-0.04}
—_ 1 1 1 —0.1 | 1 1
0'060 5 10 15 20 0 5 10 15 20
Tempo (S) Tempo ()
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5- Resultados

Estudo Comparativo

1
ellgat )

L
£2[6] — ((trito) fto

Blr] = S5, (Ji Imldt)
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5- Resultados

Estudo Comparativo

Controladore§ ~ | Distarbios| Ls[e] | E[7]

A ¥

Quase-LPV | 3.7 | presente| 0.53 | 283.9
ausente | 0.42 | 69.2

TJ 0.77| presente| 0.55| 286.5
ausente | 0.42| 69.4
PD+ TC — | presente| 0.58 | 288.8

ausente | 0.42 | 6/7.5
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6- Implementacéo do modulo de visao
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6- Implementacéo do modulo de visao

-* Rohids Movéis com Rodas - LASI - USP
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6- Implementacéo do modulo de visao

(1,1 f(1,2) f(1,C)
H L N
(i, J)
H
f(L,1) f(L,C)
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6- Implementacéo do modulo de visao

Método dos Momentos
Imagensimy,, = >, > . 1"79f(i,7)
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6- Implementacdo do modulo de visao

Método dos Momentos
Imagensimy,, = >, > #jf(¢,])
e Exemplo

50

100 | [N
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6- Implementacdo do modulo de visao

Método dos Momentos
Imagensimy,, = >, > ;jf (¢, J)
e Exemplo

f(i,7) =10 50

100 | [N
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6- Implementacdo do modulo de visao

Método dos Momentos
Imagensimy,, = >, > ;jf (¢, J)

e Exemplo

f(i,j3) =10 50

oo — 50

100 | [N
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6- Implementacdo do modulo de visao

Método dos Momentos
Imagensimy,, = >, > ;jf (¢, J)

e Exemplo
f(i,7) =10 50
Moo — 50
= mio _ (9943004101)%10
U= ee 50

100 | [N

-33-




6- Implementacdo do modulo de visao

Método dos Momentos
Imagensimy,, = >, > ;jf (¢, J)

e Exemplo
Moo — H0
= myg _ (99+4300+4101)%10
b= Mmoo o0 .
= mg _ (49+150+51)%10 100 | AN
J = Mmoo 50 .
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6- Implementacdo do modulo de visao

Método dos Momentos
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6- Implementacdo do modulo de visao

Método dos Momentos
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6- Implementacdo do modulo de visao

Método dos Momentos

<«—Ruido 1
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6- Implementacdo do modulo de visao

Método dos Momentos

<+«—Ruido 2
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6- Implementacdo do modulo de visao

Método dos Momentos

Sem Ruido Ruido 1 Ruido 2
Tempq Postura |Tempqg Postura |Tempq Postura
(MS) | o | Jo | ()| (MS)| o | Jo | @(®) | (MS)| 46 | Jo | ()
Mom| 0.40(166170/312.5 0.41 166|170 66.6| 0.42 |106|165]/290.6
Im — |166/170/312.6f — |166(170/312.66 — (166|170 312.6

_35-



6- Implementacéo do modulo de visao

Método da THC
e Exemplo
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6- Implementacéo do modulo de visao

Método da THC

e Exemplo

=B I I — N O — T O — T I — N T I TN I — T ' I I — T I — T I [
c|lo|lolo|l ool ol ool |lelole| o= P S
oclo|lolo|lolo|o|lo|lo|lo|lole|lolao|lala| @ R
ocl|lo|lola|lolo ool |@lolealo| @ 2
clo|lolofe|lololoo|lo|lo|le|lcsle|la|e| @ +
ol ol oo ool ool o ol | fe|lo| o @ C
N’
clo|lolofo|lo | oloo|lolole|ce|les|es| =
clo|lolofo|lo|oloo|lo|lo|le|oo|lo|le| o VA
clo|lolofo|lo| ol o|lo|lo|le|locfe|le|o| @ N
clo|lolofo|lo|olojo|lo|lolo|oe|o|o @ R
ol oo oo olo|lolo|lo ol oe|lo|l oo 2
clo|lolofo|lo | oloo|lo|lolo|lcleloo| o II_I_
oclo|lolofo|lo|olojo|lo|lo|la|lce|lo|o| o \ ,
= I A — T I — T T I T I — T A — T 0 I I I T I — T I — T I
ool ol ool oo ole|lolo|lelo| e
clo|lolo|lolo | ol o|lo|lole|lololele| o
clo|lolo|lolo | oloo|lo|lolo|lololele| o

_x C
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6- Implementacéo do modulo de visao

Método da THC

e Exemplo

=B I I — N O — T O — T I — N T I TN I — T ' I I — T I — T I [
c|lo|lolo|l ool ol ool |lelole| o= P S
oclo|lolo|lolo|o|lo|lo|lo|lole|lolao|lala| @ R
ocl|lo|lola|lolo ool |@lolealo| @ 2
clo|lolofe|lololoo|lo|lo|le|lcsle|la|e| @ +
ol ol oo ool ool o ol | fe|lo| o @ C
N’
clo|lolofo|lo | oloo|lolole|ce|les|es| =
clo|lolofo|lo|oloo|lo|lo|le|oo|lo|le| o VA
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Sem Ruido Ruido 1 Ruido 2
Tempq Postura |Tempqg Postura |Tempq Postura
(MS) | i | Jo | ()| (MS)| o | Jo | @(®) | (MS)| 40 | Jo | ()
THC| 1.35165/168/312.8 1.64 |165/168312.8 1.71 (165/168/312.8
Im — 1165168(312.8 - [165168/312.8 - [165168/312.8
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7- Conclusao e Trabalho futuro

Conclusao

e Controle: -Controladores robusto para RMRs
-Estudo comparativo

e Localizacao: -Métodos: Momentos THC
Trabalho futuro

e |Implementar controladores:
-Rob6: SmartROB ou LasiRob
-Localizacao: Visao computacional (THC)

-Controle: Computador

-Comunicacao: Porta serial
-39-




	Tópicos da Apresentação
	1- Introdução
	1- Introdução
	1- Introdução
	1- Introdução
	1- Introdução
	1- Introdução
	1- Introdução
	1- Introdução
	2- Modelagem do Robô
	2- Modelagem do Robô
	2- Modelagem do Robô
	2- Modelagem do Robô
	2- Modelagem do Robô
	3- Controle baseado na cinemática
	3- Controle baseado na cinemática
	3- Controle baseado na cinemática
	3- Controle baseado na cinemática
	3- Controle baseado na cinemática
	3- Controle baseado na cinemática
	3- Controle baseado na cinemática
	3- Controle baseado na cinemática
	3- Controle baseado na cinemática
	3- Controle baseado na cinemática
	4- Controle baseado na Dinâmica
	4- Controle baseado na Dinâmica
	4- Controle baseado na Dinâmica

	4- Controle baseado na Dinâmica
	4- Controle baseado na Dinâmica
	4- Controle baseado na Dinâmica

	4- Controle baseado na Dinâmica
	4- Controle baseado na Dinâmica
	4- Controle baseado na Dinâmica
	4- Controle baseado na Dinâmica
	4- Controle baseado na Dinâmica
	4- Controle baseado na Dinâmica

	4- Controle baseado na dinâmica
	4- Controle baseado na dinâmica
	4- Controle baseado na dinâmica

	4- Controle baseado na dinâmica
	4- Controle baseado na dinâmica
	4- Controle baseado na dinâmica

	4- Controle baseado na dinâmica
	4- Controle baseado na dinâmica

	4- Controle baseado na dinâmica
	4- Controle baseado na dinâmica

	4- Controle baseado na dinâmica
	4- Controle baseado na dinâmica
	4- Controle baseado na dinâmica

	4- Controle baseado na dinâmica
	4- Controle baseado na dinâmica
	4- Controle baseado na dinâmica

	5- Resultados
	5- Resultados
	5- Resultados
	5- Resultados
	5- Resultados
	5- Resultados
	5- Resultados
	5- Resultados
	5- Resultados
	5- Resultados
	5- Resultados
	5- Resultados
	5- Resultados
	5- Resultados
	5- Resultados
	5- Resultados
	5- Resultados
	5- Resultados
	5- Resultados
	5- Resultados
	5- Resultados
	5- Resultados
	5- Resultados
	5- Resultados
	5- Resultados
	6- Implementação do módulo de visão
	6- Implementação do módulo de visão
	6- Implementação do módulo de visão
	6- Implementação do módulo de visão
	6- Implementação do módulo de visão
	6- Implementação do módulo de visão
	6- Implementação do módulo de visão
	6- Implementação do módulo de visão
	6- Implementação do módulo de visão
	6- Implementação do módulo de visão
	6- Implementação do módulo de visão
	6- Implementação do módulo de visão
	6- Implementação do módulo de visão
	6- Implementação do módulo de visão
	6- Implementação do módulo de visão
	6- Implementação do módulo de visão
	6- Implementação do módulo de visão
	6- Implementação do módulo de visão
	6- Implementação do módulo de visão
	6- Implementação do módulo de visão
	6- Implementação do módulo de visão
	6- Implementação do módulo de visão
	6- Implementação do módulo de visão
	6- Implementação do módulo de visão
	6- Implementação do módulo de visão
	6- Implementação do módulo de visão

	6- Implementação do módulo de visão
	6- Implementação do módulo de visão
	6- Implementação do módulo de visão
	6- Implementação do módulo de visão
	6- Implementação do módulo de visão
	7- Conclusão e Trabalho futuro
	7- Conclusão e Trabalho futuro
	7- Conclusão e Trabalho futuro
	7- Conclusão e Trabalho futuro
	7- Conclusão e Trabalho futuro


