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O presente trabalho visa o desenvolvimento de
um sistema de gestao e controlo de energia para
os robots da equipa de futebol robotico do LSA.

Robot da equipa IsePorto

B\ 1SeP
@ 1SePORTOQ

Requisitos do

Sistema: ] Bateria 1 Tem como objectivo
; . L Bateria 2 monitorizar, redireccionar,
= MOI’]ItOI’IZ&QaO R = proteger e controlar todo
; : — o processo de carga, e
constante via CAN; <—| Rede Eiécirica | informar o robot do estado
-PI’O'[GCQ&O' das Baterias;
’ As baterias utilizadas sé&o
_ i . de NiMh de 12V e o
Clga das baterisgy L & sistema e os motores a
-Estimagéo e gestéo alimentar séo de 24V.

en erg étl C a Sistema de Poténcia — Modelo Geral

Gontrolo | Direccionamento ‘da carga Externa

N ‘
‘ ‘ &‘% AD com 12C

Monitorizagao
1

I Controlo / Direccionamento carga das Baterias

Inicializagées ‘

Micro Controlador CAN

Mensagem de Erro
= & Baterias Carga Minima
Monitorizagéo a Sistema OFF
Bateria 2 <::> Corrente ¢ Tenséo jf% ) Motores OFF

Serie Interno

Zh mze

Sistema ON Sistema ON

Sistema ON

Motores OFF Motores ON Motores ON
Carregador Bateria 2 m Sistema s s
Jsb 1
Alimentacao v
? Interna Mgnsagem N Nivel de
ITe r o =
L orga Y
- Representacéo por blocos da PowerBox; s
- Entradas de energia (Fonte Externa e Baterias); R

- Armazenamento de energia (Baterias);

- Blocos de protecgéo e monitoriza(;éo das entradas e saidas; Representacao do fluxograma do software a
- Blocos de controlo e monitorizacéo das baterias; desenvolver na implementacdo da PowerBox.
- Saida CAN para monitorizacao geral da PowerBox.
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