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RESUMO

O artigo descreve o desenvolvimento de um protétipo em pequena escala com tracao
individual nas rodas traseiras, focando na implementacao de um Sistema de Diferen-
cial Eletrdnico (SDE) para coordenar os motores e permitir velocidades independentes
em curvas. Utilizando um Arduino como unidade de controle e criando um prot6tipo
em escala reduzida de quatro rodas, onde a gestao da velocidade das rodas é feita
pelo algoritmo de Ackerman, simulado no software Matlab. Este estudo visa comparar
a trajetéria simulada com resultados experimentais, obtidos ao registrar a trajetéria do
prototipo em uma folha com eixos métricos, utilizando canetas de cores diferentes para
marcar as trajetérias em trés etapas distintas, com direcées estergadas especificas.
O estudo tem foco na analise do erro relativo entre os pontos simulados e os obtidos
experimentalmente com o protétipo. Como resultado dos ensaios, obteve-se um erro
médio maximo de 6 %, o0 que atesta a preditibilidade da trajetéria do veiculo quando
utiliza-se o algoritmo de Ackerman.

Palavras-chave: Sistema de Diferencial Eletronico; Prot6tipo em Pequena Escala; Al-
goritmo de Ackerman; Modelo Cinematico; Sistemas de Coordenadas.



ABSTRACT

The article describes the development of a small-scale prototype with individual traction
on the rear wheels, focusing on the implementation of an Electronic Differential System
(EDS) to coordinate the motors and allow for independent speeds in curves. Utilizing
an Arduino as the control unit and creating a scaled-down prototype with four wheels,
where wheel speed management is done by the Ackerman algorithm, simulated in
Matlab software. This study aims to compare the simulated trajectory with experimental
results obtained by recording the prototype’s trajectory on a sheet with metric axes,
using different colored pens to mark trajectories in three distinct stages, with specific
steered directions. The study focuses on analyzing the relative error between simulated
points and those obtained experimentally with the prototype. As a result of the tests, a
maximum average error of 6 % was obtained, which confirms the predictability of the
vehicle’s trajectory when using the Ackerman algorithm.

Keywords: Electronic Differential System; Small-Scale Prototype; Ackerman Algorithm;
Kinematic Model; Coordinate Systems.
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1 INTRODUCAO

O Trabalho de Conclusao de Curso (TCC) tem o objetivo de consolidar os
conhecimentos adquiridos durante o curso e desenvolver as competéncias e habilida-
des que constituem o perfil do egresso, sendo parte obrigatéria da matriz curricular do
Curso de Graduagdo em Engenharia Elétrica, do Instituto Federal de Ensino, Ciéncia
e Tecnologia de Santa Catarina (IFSC), Campus Floriandpolis.

As formas de TCC permitidas, conforme o Projeto Pedagédgico do Curso e
o Regulamento de TCC do Curso de Engenharia Elétrica do IFSC — Campus Floria-
népolis (IFSC, 2019a; IFSC, 2019b) sao as seguintes:

1. Apresentacdo de monografia;

2. Publicagéao e apresentagéo de artigo em evento nacional ou internacional
pertinente e relevante a Engenharia Elétrica; ou

3. Publicacao de artigo em periédico nacional ou internacional pertinente e
relevante a Engenharia Elétrica.

Nesse sentido, este trabalho se enquadra na forma n® 2 - Publicagéo e
apresentacao de artigo em evento nacional ou internacional pertinente e relevante a
Engenharia Elétrica.

Outrossim, ressalta-se o cumprimento dos requisitos obrigatérios descritos
nos Regulamentos de TCC do IFSC Campus Florian6polis e do Curso de Graduacgao
em Engenharia Elétrica, em especial, a saber:

» O(a) académico(a) cursou e foi aprovada na unidade curricular de TCC-I
no segundo semestre de 2024;

* O(a) académico(a) em conjunto com seu orientador submeteu o artigo
intitulado “Estudo de um Sistema de Diferencial Eletrénico para um Pro-
tétipo em Pequena Escala de Tracdo Individual nas Rodas Traseiras”
(Apéndice A) para o XXV Congresso Brasileiro de Automatica 2024;

» O aceite do artigo pelo congresso ocorreu no dia 15 de Julho de 2024,
enquanto o(a) académico(a) estava matriculada em/ja havia finalizado
TCC-l;

« O(a) académico(a) apresentou o artigo no congresso no dia 17 de Outu-
bro de 2024 (Apéndice B);
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Portanto, este Trabalho de Conclusdo de Curso (TCC) atente a todos os
requisitos exigidos nos regulamentos e diretrizes do IFSC — Campus Floriandpolis e
do Curso de Graduacado em Engenharia Elétrica para que possa ser realizada a defesa
publica do trabalho.

1.1 Definicao do Problema

Ha a necessidade de um controle eletrénico independente de torque e ro-
tacdo, atuando nas rodas de tracdo de um veiculo elétrico que nao utilize diferencial
mecanico, quando a configuracdo dos veiculos utiliza dois motores. No protétipo, por
escolha do autor, dois motores elétricos serado inseridos nas rodas traseiras. Sendo um
motor para cada roda, para auxiliar o carro que ao fazer uma curva, as rodas tenderao
a derrapar e o mesmo perderia sua trajetdria, fazendo com que o veiculo n&o consiga
efetuar a curva corretamente (CASTRO; SALGADO, 2017). No artigo, é apresentado
um sistema de controle SDE para veiculos com tracado independente nas rodas trasei-
ras, utilizando dois motores. A estratégia de controle de velocidade e torque € baseada
em um sistema de diferencial eletrénico, que calcula as velocidades individuais das ro-
das. As velocidades dos motores sdo determinadas com base no angulo de direcao
e na velocidade linear do veiculo, aplicando o modelo de diregdo de Ackermann para
corrigir as velocidades das rodas traseiras (YILDIRIM; KURUM, 2020).

Para elaboragéo desta pesquisa, o projeto busca estudar, modelar e ana-
lisar o funcionamento de um SDE em um protétipo em pequena escala, elaborando
uma estrutura de controle, observando-se os dados obtidos pela parte pratica para
validar o modelo através de simulacdes no software Matlab.

1.2 Justificativa

Atualmente, ao pesquisar-se sobre fabricacdo e a comercializacao de vei-
culos elétricos, nota-se um grande crescimento nos ultimos cinco anos, especialmente
no contexto de paises mais desenvolvidos. Destaca-se ainda que, em diversos paises
da Europa, ja existem propostas que pretendem cessar a producgéo de veiculos a com-
bustdo até 2040, sendo a Noruega até 2025, a Alemanha até 2030 e Reino Unido até
2040 (ZHAO, 2018).

Segundo a Associagéo Brasileira do Veiculo Elétrico (ABVE), no ano de
2023 o Brasil havia registrado seu melhor desempenho da histéria da eletromobili-
dade, com uma venda total de 93927 veiculos. Todavia, ja no més de julho de 2024,
o mercado nacional emplacou um acumulado de 94616 veiculos leves eletrificados,
ultrapassando o ano completo de 2023. Com esses numeros, 0 mercado brasileiro
também superou 300 mil veiculos elétricos e hibridos leves em circulagéo no pais, de
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diferentes tecnologias de eletrificacédo, fatos que denotam a relevancia desse tépico
para estudos e desenvolvimento de tecnologias (ABVE, 2024).

A cobranca pelo aumento dos sistemas de seguranca dos automoéveis esta
cada vez mais rigida. A resolucao 954, de 28 de Margo de 2022 do Conselho Nacional
de Transito (CONTRAN), leva em consideracao a necessidade de aperfeicoar e atua-
lizar os requisitos de segurancga para os veiculos nacionais e importados por meio da
implementacéo do sistema de controle de estabilidade. Uma das solu¢des propostas
pela resolucao consiste em otimizar a estabilidade direcional do veiculo, atuando dire-
tamente no controle de maneira automatica e individual dos torques de frenagem das
rodas, para a melhorar o desempenho do automoével durante a trajetéria, baseado na
analise do comportamento obtido a partir da acao do condutor (CONTRAN, 2022).

Ante o exposto é evidente a projecédo otimista acerca do aumento da frota
de automoveis eletrificados no Brasil, bem como das agdes propositivas para melhorar
sua confiabilidade e seguranca. Assim, esse trabalho visa desenvolver uma metodo-
logia para validar um Sistema de Diferencial Eletrénico (SDE) em um protétipo de
escala reduzida para contribuir em estudos futuros, proporcionando aliar a tecnologia
qgue esta se atualizando no mundo da mobilidade com a melhoria da seguranca dos
veiculos, com o objetivo de se tornarem mais confiaveis.

1.3 Objetivo

Nestes topicos serdo apresentados o objetivo geral e os objetivos especifi-
cos do trabalho.

1.3.1  Objetivo Geral

O objetivo deste trabalho é desenvolver um protétipo em escala reduzida
com dois motores elétricos independentes, um em cada roda, implementando o algo-
ritmo de Ackermann para coletar dados experimentais e compara-los com as simula-
¢Oes realizadas no software Matlab, buscando resultados convergentes.

1.3.2 Objetivos Especificos

Este trabalho tem como objetivos especificos:

a) desenvolver um SDE através de um Arduino;
b) projetar e montar um protétipo em escala reduzida;
c) simular por meio computacional o modelo de Ackermann;
d) comparar os testes do SDE entre prot6tipo e simulacao;

)

e) andlisar e realizar persisténcias de dados.
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1.4 Metodologia de trabalho

A pesquisa apresenta um estudo sobre o sistema de diferencial eletrénico,
utilizando o algoritmo baseado no modelo de Ackermann para corrigir as velocidades
das rodas em um protétipo em escala reduzida. O modelo de geometria de Ackermann
descreve a relacao entre os angulos de direcao das rodas. Segundo os autores (MA-
GALLAN et al., 2009), wi, representa a velocidade angular da roda localizada na parte
interna da curva, enquanto w,,; corresponde a velocidade angular da roda posicionada
na parte externa da curva.

Os autores (MORENO et al., 2020) consideram que o sistema de coorde-
nadas locais (x;, y.) € fixo e esté localizado no centro do eixo dianteiro, onde o eixo
x, é paralelo ao comprimento do veiculo. De acordo com (RAFFO, 2005), como a tra-
jetéria pode ser pré-determinada no sistema de coordenadas globais, sdo obtidas as
equacdes necessarias para projetar o trajeto do veiculo.

Utilizando as coordenadas locais e globais, apds a criacao do cddigo em
Matlab, foram geradas trés trajetérias distintas. As curvas S1, considerando dgy = 22°,
S2, com ds> = 18°, e S3, com ds3 = 14°, foram construidas com uma diferenca de 4°
entre elas, para garantir uma distin¢cao clara em seus contornos.

Com base nas dimensdes iniciais para o projeto e construcéo do protétipo,
foi elaborada a listagem dos materiais a serem utilizados, que é apresentada no artigo.
Em seguida, desenvolveu-se o codigo para o Arduino, implementando o algoritmo
do modelo de Ackermann. Durante os experimentos, os angulos foram ajustados a
cada execucao, registrando-se as trajetérias desempenhadas pelo protétipo durante
0s ensaios em folhas A4.

Apés a realizacédo do experimento e da simulacdo, os dados foram coleta-
dos para tratamento, visando minimizar os erros sistematicos devido a possiveis in-
terferéncias ocorridas durante o experimento. Conforme (HODSON, 2022), a métrica
da raiz do erro quadratico médio (RMSg, do inglés Root Mean Squared Error) € am-
plamente utilizada para avaliacdo de modelos. Por fim, os novos dados foram obtidos
para a realizagdo de uma analise comparativa. Com isso, foi possivel tirar conclusdes
e estimar o erro médio maximo.

1.5 Estrutura do trabalho

Na Introducéo apresenta-se a fundamentacéao legal e regulatéria de enqua-
dramento e os requisitos desta forma de TCC, assim como a definicdo do problema, a
justificativa, os objetivos gerais e especificos e a metodologia de trabalho.

No Apéndice A é apresentado o artigo completo, sendo que os comprovan-
tes da apresentagédo do artigo no congresso, tais como fotos e certificado de parti-



14

cipacao e apresentacao, estdo no Apéndice B. No Apéndice C tém-se os slides de
apresentacao do artigo no congresso. No Anexo A tem-se o folder de chamada para
apresentacao dos artigos pelo congresso. E por fim, a programacao do congresso
pode ser vista no Anexo B.
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APENDICE A - Artigo completo

Estudo de um Sistema de Diferencial Eletronico
para um Prototipo em Pequena Escala de Tragao
Individual nas Rodas Traseiras

Joao Pedro Pacheco Pereira* Leandro de Medeiros Sebastiao **

* Departamento Académico de Eletrotécnica, IFSC Campus
Floriandpolis, SC, (e-mail: joao.ppp@aluno.ifsc.edu.br).
** Departamento Académico de Eletrotécnica, IFSC Campus
Floriandpolis, SC, (e-mail: leandro.medeiros@ifsc.edu.br)

Abstract: The article describes the development of a small-scale prototype with individual
traction on the rear wheels, focusing on the implementation of an Electronic Differential System
(EDS) to coordinate the motors and allow for independent speeds in curves. Utilizing an
Arduino as the control unit and creating a scaled-down prototype with four wheels, where
wheel speed management is done by the Ackermann algorithm, simulated in Matlab software.
This study aims to compare the simulated trajectory with experimental results obtained by
recording the prototype’s trajectory on a sheet with metric axes, using different colored pens to
mark trajectories in three distinct stages, with specific steered directions. The study focuses on
analyzing the relative error between simulated points and those obtained experimentally with
the prototype. As a result of the tests, a maximum average error of 6 % was obtained, which
confirms the predictability of the vehicle’s trajectory when using the Ackermann algorithm.

Resumo: O artigo descreve o desenvolvimento de um protétipo em pequena escala com
tragao individual nas rodas traseiras, focando na implementagao de um Sistema de Diferencial
Eletronico (SDE) para coordenar os motores e permitir velocidades independentes em curvas.
Utilizando um Arduino como unidade de controle e criando um protétipo em escala reduzida
de quatro rodas, onde a gestao da velocidade das rodas é feita pelo algoritmo de Ackermann,
simulado no software Matlab. Este estudo visa comparar a trajetéria simulada com resultados
experimentais, obtidos ao registrar a trajetoria do protétipo em uma folha com eixos métricos,
utilizando canetas de cores diferentes para marcar as trajetérias em trés etapas distintas, com
diregoes estercadas especificas. O estudo tem foco na andlise do erro relativo entre os pontos
simulados e os obtidos experimentalmente com o protétipo. Como resultado dos ensaios, obteve-
se um erro médio méximo de 6 %, o que atesta a preditibilidade da trajetéria do veiculo quando
utiliza-se o algoritmo de Ackermann.

Keywords: Electronic Differential System; Small-Scale Prototype; Ackermann Algorithm;
Kinematic Model; Coordinate Systems.

Palavras-chaves: Sistema de Diferencial Eletronico; Protétipo em Pequena Escala; Algoritmo
de Ackermann; Modelo Cinemaético; Sistemas de Coordenadas.
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1. INTRODUCAO

Em veiculos de eixos transversais convencionais (carros a
combustao), ao percorrerem uma curva, seja ela aberta
ou fechada, considera-se que as rodas que percorrem a
parte externa necessitam de velocidades maiores que as
posicionadas na parte interna da curva. Essa diferenca de
velocidade é necesséria para a realizagao em seguranga do
trajeto da curva. No entanto, quando as rodas sao interli-
gadas ao motor por meio de um eixo, elas nao conseguem
girar separadamente. Para solucionar o problema, Costa
(2019) afirma que foi criado um conjunto de engrenagens
chamado diferencial mecéanico. Conforme Cogorni (2009),
uma das principais fungoes do diferencial, quando o veiculo
inicia uma curva, é permitir que uma roda gire mais do
que a outra. Ainda segundo Cogorni (2009), dessa forma
o torque gerado pelo motor se mantém igual entre as

rodas de tragao. A diferenca de giro nas rodas resulta em
velocidades angulares distintas para as mesmas, afirma
Queiroz et al. (2015), o que assegura a estabilidade do
veiculo e permite a realizacdo da curva sem a perda de
controle de sua trajetoria.

Os carros elétricos que possuem um tnico motor, seja ele
de tragao traseira ou dianteira, ainda podem ser equipados
com um diferencial mecanico, uma vez que nao haverd
alteragoes significativas na parte mecanica em relagao aos
carros a combustao. No entanto, segundo Vidyanandan
(2018), ao considerar diferentes configuragoes de veiculos
elétricos, uma das opcoes é trabalhar com dois motores elé-
tricos controlados por um dispositivo denominado driver.
Para o funcionamento dos drivers que estao conectados
aos motores, é necessario que o acelerador envie um sinal,
que se replica por igual para cada um dos dispositivos,



resultando em velocidades iguais para as rodas. Assim
como Draou (2013), as rodas, por ndo possuirem um eixo
interligando-as aos motores elétricos, descartam a opcgao
do uso de um diferencial mecénico.

Entao, neste caso, precisa-se de algo que coordene os dri-
vers que sao responsaveis pelo controle dos motores de
maneira que possa ser entregue a velocidade e o torque
independentes e necessirios em uma curva para cada uma
das rodas. A estratégia é usar um Sistema de Diferen-
cial Eletronico (SDE), implementando o algoritmo para
manter o controle sobre os drivers e proporcionar a esta-
bilidade do veifculo. Zhai and Dong (2011) afirmam que
grande parte das pesquisas sobre diferencial eletronico sao
construidas com o modelo de Ackermann de cinemaética
de direcao e coordenadas com controle de velocidade ou
torque dos motores nas rodas.

Sendo assim, este artigo consiste em montar um protétipo
de escala reduzida, utilizando um microcontrolador para
criar o SDE, implementando a modelagem de Ackermann,
iniciando com a construgao do protétipo para coletar os
dados. Em seguida, a fim de fazer um comparativo, o
modelo sera simulado por meio computacional pelo soft-
ware Matlab. Por conta da simplificacao e escala reduzida
na elaboracao deste trabalho, foi possivel utilizar uma
plataforma de desenvolvimento microcontrolado Arduino
de baixo custo para a prototipagem, sem prejuizo dos
resultados obtidos.

A motivagao para este artigo baseia-se na analise do algo-
ritmo implementado no protétipo em escala real. Embora
os autores Magalldn et al. (2009) tenham desenvolvido
um protétipo em escala real, o objetivo foi verificar se
o algoritmo possui uma boa resposta quando aplicado a
um protétipo em escala reduzida. Portanto, o estudo visa
analisar o algoritmo original, testando sua efetividade em
um novo contexto, que possa viabilizar futuros desenvol-
vimentos e aplicagoes.

Considerando as dificuldades em obter medidas com ori-
gem idéntica, devido as limitagoes do protétipo em escala e
da metodologia de coleta de trajetéria para o experimento
real, os dados lidos foram submetidos a um ajuste de cor-
relacgao para viabilizar a comparagao com a simulagao, sem
prejuizo da qualidade dos resultados. Para a determinacao
dos dados do protétipo, foram usadas como base as dimen-
soes de um veiculo em escala ja previamente montado e
disponivel em laboratorio. Tanto as dimensoes construtivas
quanto a velocidade nominal dos motores foram obtidas a
partir dessa referéncia.

2. PROTOTIPO EM ESCALA
2.1 Construgdo do Protétipo em Escala Reduzida

Para Vidyanandan (2018), com base no tipo de transmis-
sao, embreagem, caixa de cambio, diferencial e o niimero
de motores, ha uma variedade de configuragoes de veiculos
elétricos (VE). Essas configuragoes sdo possiveis de serem
construidas, resultando em diferentes condicoes de apro-
veitamento de espacgo e distribuicao de massa do veiculo.
A escolha de configuracao do protétipo serd com os mo-
tores de tragao posicionados diretamente nas duas rodas
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traseiras, aumentando o torque de acionamento, conforme
a Figura 1.

Figura 1. Configuracao de tragao do protétipo.

O bloco M mostra a posigdo dos motores em relacao
ao chassi do carro. Os mesmos se encontram ligados
diretamente as roda através de um eixo.

2.2 Arquitetura e Componentes

A estrutura de arquitetura do protétipo consiste em um
veiculo de quatro rodas. Na parte frontal, estao localizadas
duas rodas fixadas em um eixo, o qual esta conectado ao
servo motor. No centro do chassi, encontra-se o Arduino e
o receptor do radio controle, juntamente com as baterias.
Por fim, na parte traseira, encontram-se as outras duas
rodas, cada uma delas conectada a um motor, com a ponte
H centralizada entre eles. O projeto do protétipo em escala
reduzida esta a esquerda, enquanto a montagem real estd
a direita, conforme apresentado na Figura 2.

Figura 2. Projeto e protétipo.

Os principais componentes utilizados na montagem do
protétipo estao listados como:

Arduino UNO - Unidade de controle;

Ponte H L298n - Driver dos motores;

2 Motorredutores DC 6V - Tracao do protétipo;
2 Baterias Li-Ton 18650 LG 3,7V 3000mAH - Fonte
de alimentagao do protétipo;

Servo Motor - Atuador de direcéo;

FS-IA6B - Receptor do rddio controle;

Flysky FS-i6 - Radio controle;

4 Rodas - Pneu de borracha 68 mm;

Brago de direcao - Eixo de direcao;

Chapa de aluminio - Chassi.

A velocidade linear e o angulo de direcao sao as principais
varidveis de entrada para a implementacao do algoritmo,
que apresenta como resposta o controle da velocidade
angular nas rodas.



3. DESCRICAO DO ALGORITMO

A direcdo de Ackermann ou geometria de Ackermann
sao termos usados para descrever a geometria das rodas
responsaveis pelos angulos de diregao. De acordo com
Vozmilov et al. (2022), os angulos corretos dependem da
distancia entre eixos do veiculo e do angulo de curvatura.
Os erros nos angulos de diregao, em ambos os lados, po-
dem influenciar significativamente o desgaste dos pneus.
Conforme Gillespie (1992), esses erros nao tém influéncia
significativa em veiculos com baixa velocidade. No entanto,
para o prototipo em escala reduzida, esses erros interferem
na trajetéria desenvolvida pelo veiculo, podendo ser con-
siderados.

De acordo com Magalldn et al. (2009), a geometria correta
de Ackermann, considerando que um veiculo estd dentro
de uma curva e em baixa velocidade, e desconsiderando
as forgas laterais exercidas sobre o veiculo, ocorrendo
escorregamento nas rodas de tragao, pode-se utilizar o
modelo geométrico proposto por Ackermann e Jeantad, de
acordo com Gillespie (1992), mostrado na Figura 3. Esse
modelo permite determinar o raio de rotagao R a partir
dos angulos de dire¢ao (d;n, dout) €, POr Sua vez, os valores
de velocidade angular que cada roda de tragao deve adotar
(winy wout)~

-©

v
N~

2 i1, 8\ 0l G

_________

Figura 3. Geometria de Ackermann.

Segundo Gillespie (1992), na geometria bdsica, os dngulos
de diregao sao representados pelo angulo externo da curva
dout € 0 angulo interno da curva §;,,. A distancia entre eixos
L, o raio de rotacao da curva dado pela distancia entre o
centro da curva e o centro do carro R, e a distancia entre
o centro das rodas traseiras [ podem ser expressos em (1)

e (2):

(1)

tan (0;,) =

2)
i (

R—3
Para angulos de direcao pequenos, é possivel considera-los
como um parametro denominado angulo de Ackermann,
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representado através de uma simplificagao §, expresso em

(3):

_ (Szn + 5out

’ 2

®3)
Outra maneira de expressar o angulo de Ackermann, com
base na Figura 3, é dada em (4):

tan (0) = }% (4)

Os autores Magallan et al. (2009) apresentam w;,, como a
velocidade angular da roda que estd na parte interna da
curva, Wy, como o valor da velocidade da roda que esta
na parte externa da curva, r indicando o raio da roda, V,, a
velocidade linear do veiculo e ¢ o angulo de direcao. Sendo
assim, as velocidades angulares para cada roda de tracao
s@o expressas em (5) e (6) para as velocidades interna e
externa da curva, respectivamente.

o =2 (1- g0 )

2 L (6)

Wout = E (1 +
r
Essas velocidades serao atribuidas as rodas do protétipo
quando o modelo de Ackermann estiver acionado, de modo
que a velocidade das mesmas seja corrigida a partir do
valor do angulo de diregao. Esse fluxo pode ser melhor
visualizado na Figura 4.

o
Ve i

dtan(a))

Angulo de Diregao

Motor
o Motor]

Figura 4. Diagrama de blocos do SDE

4. MODELO CINEMATICO

O artigo adota uma abordagem do modelo cinematico
de um veiculo, utilizando coordenadas locais e globais
para estimar sua trajetdria. Os autores Barraquand and
Latombe (1989) propdem simplificar os cdlculos represen-
tando os pares de rodas dianteiras e traseiras por apenas
uma roda na frente e outra atras, posicionadas no centro
do eixo mecanico, como observado na Figura 5. Isso é feito
assumindo a auséncia de escorregamento, o que implica
que a velocidade do veiculo no centro das duas rodas de
cada eixo mecanico é sempre tangente a sua orientacao.
Essa simplificagao facilita a andlise tedrica do movimento
do veiculo.



’
’
’
’
’
’
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Figura 5. Sistema de coodernadas Locais.

Segundo Nelson (1989), analisando a Figura 5, o ponto
sobre o veiculo que segue a trajetéria de referéncia é
definido no centro das rodas dianteiras, e o centro de
rotacdo estd localizado no centro de massa. O modelo
cinematico de um veiculo com translacao bidimensional
e rota¢ao no plano ¢ descrito em (7), (8) e (9):

#() = Vi (t) - cos (0(t) + 6(1)) (7)
§(1) = Va(t) - sin (000) + 5(0) ®)
o0 = =0 sin 5(1) 9)

Onde z(t) e y(t) sdo as coordenadas cartesianas globais,
V. (t) é a velocidade tangencial do veiculo, 0(t) é a posigao
angular do veiculo em relagao ao sistema de coordenadas
globais, dp(t) é o angulo de direcdo em relagio ao eixo zp,
fixo ao veiculo e L é a distancia entre eixos do veiculo.

O modelo cinemético em coordenadas locais para um
veiculo, com a mesma configuragao escolhida para o pro-
tétipo, estd sendo apresentado na Figura 5. Os autores
Gutiérrez Moreno et al. (2020) levam em consideragéo que
o sistema de coordenadas locais (zr,, yr,) é fixo e localizado
no centro do eixo dianteiro, onde o eixo zj, é paralelo ao
comprimento do veiculo. Sendo assim, obtemos o modelo
cinemdatico em coordenadas locais expresso nas seguintes
equagoes:

() = Va(t) - cos(6(t)) (10)

Yo (t) = Va(t) - sin(6(t)) (11)

De acordo com Raffo (2005), como a trajetéria pode ser
pré-determinada dentro do sistema de coordenadas glo-
bais, utiliza-se a Figura 6 para obter as equagdes neces-
sarias que irao projetar o trajeto do veiculo, onde i é

considerado o indice que define o nimero de amostras a
frente do passo k.
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Ygl

Yg(k + Z)

Yo (k)

Figura 6. Sistema de coordenadas globais.

Assim, a distancia d que surge entre o ponto atual e o
ponto futuro do veiculo pode ser obtida por:

d=/(zp(k+1i) —x(k)* + (yo(k +14) —yr(k))? (12)

Logo, as coodernadas globais, sao expressas da seguinte
forma:

Xe(k +1) = X (k) +d - cos(0(k)) (13)

Ya(k +1i) = Ya(k) — d - sin(0(k)) (14)

Em conformidade com Kochem et al. (2002), a nova
posicao do veiculo no passo (k+14) pode ser calculada com
base na posicao anterior do passo k, além de uma alteracao
nas coordenadas e na orientacao. A Equagao 13 é valida
tanto para a extensao do tradicional algoritmo da roda
traseira quanto para a implementagao do novo algoritmo,
que se baseia no comprimento do caminho percorrido
medido nas rodas dianteiras. Isso possibilita a estimativa
da trajetoria, cuja simulagao é apresentada na sequéncia.

5. SIMULACAO

Para simular a trajetéria, a ferramenta utilizada é o
Matlab. Inicialmente, foi realizada a medicao de V., onde
o protétipo foi submetido a um ensaio em velocidade
constante por uma distancia de 1,22m. A duracao do
deslocamento de 2, 26 s foi cronometrada. Com base nesses
dados, foi possivel considerar a velocidade média do veiculo
de aproximadamente 0,54m/s. A partir das varidveis
listadas na Tabela 1, foram elaboradas trés curvas de
trajetérias simuladas, denominadas S1, 52 e S3, conforme
ilustrado na Figura 7. Onde cada curva tem um valor
diferente para J, representando trés niveis distintos de
estiramento.

Tabela 1. Dados do protdtipo.

Varidvel Valor Unidade
Vx 0,54 m/s
L 0,26 m
1 0,16 m
T 0,34 m




As curvas S1, considerando dg; = 22°, S2, considerando
dso = 18° e S3, considerando g3 = 14°, foram cons-
truidas com um decréscimo de 4° entre elas, para obter
uma diferencga nitida em seus contornos. Essas construgoes
foram realizadas utilizando coordenadas locais, conforme
especificado em (10) e (11), com o propédsito de calcular
d. Em seguida, as trajetérias foram geradas com coorde-
nadas globais, como indicado em (13) e (14), podendo ser
visualizadas na Figura 7.
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Figura 7. Simulacao das trajetorias.

A regido listrada da Figura 7 serd desconsiderada da
analise, haja vista que a variacao no eixo Y é muito
proxima a resolugao do instrumento de medigao utilizado,
0 que provocaria uma incerteza de medigao exagerada e
irrelevante para o presente estudo. As janelas de andlise,
com cores associadas as suas curvas, variam no eixo X de
0,40m a 0,65m para S1, de 0,50m a 0,75m para S2 e
de 0,60m a 0,85m para S3, todas com passo de 0,05 m.
Essas janelas foram selecionadas devido as necessidades
para extrair uma abrangéncia adequada das caracteristicas
das curvas, permitindo uma avaliagao mais assertiva de
suas propriedades e comportamento.

Na Tabela 2, foram coletados 6 pontos de referéncia
equidistantes dentro de cada janela de intervalo das curvas
S1, S2 e S3 para fins de comparagao com os pontos
retirados do experimento. Apesar do nimero reduzido de
amostras, de acordo com Albertazzi and Souza (2018), a
aleatoriedade na selegao permite que as amostras coletadas
reflitam a faixa de variagdo natural do processo.

Tabela 2. Pontos simulados.

S1 S2 S3
Pontos (X,Y) X,Y) X,Y)
Pl (0,40 0,13) (0,50 0,16) (0,60 ; 0,18)
P2 (045;0,16) (0,55;0,20) (0,65 ; 0,22)
P3 (0,50 ;0,21) (0,60;0,25) (0,70 ; 0,26)
P4 (055;027) (0,65;0,31) (0,75 ; 0,30)
P5  (0,60;0,34) (0,70;0,37) (0,80 ; 0,36)
P6  (0,65;0,45) (0,75 ;0,46) (0,85 ; 0,42)

Apés simular a trajetéria e listar os pontos de referéncia, o
préximo passo é realizar os testes e analisar os resultados
reais obtidos.
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6. TESTE EXPERIMENTAL E RESULTADOS
6.1 Teste Experimental

O teste experimental consiste em trés etapas, todas elas
sendo registradas em uma folha A0, que contém os eixos
cartesianos X e Y. Na primeira etapa, o protétipo percorre
a folha, tracando com uma caneta verde sua trajetoria
real, denominada de R1, com a direcdo estercada em
aproximadamente 22°. Na segunda etapa, o protétipo
percorre novamente por cima da mesma folha, tracando
com uma caneta vermelha sua trajetoria real, denominada
de R2, com a dire¢ao estercada em aproximadamente 18°.
Na terceira e ultima etapa, o protétipo percorre novamente
por cima da mesma folha, tragando com uma caneta azul
sua trajetéria real, denominada de R3, com a direcao
estercada em aproximadamente 14 °, conforme a Figura 8.

040 050 060 070 080 090
Distancia [m]

Figura 8. Trajetérias experimentais.

Em todas as trajetorias, a velocidade média do protétipo
é fixada em aproximadamente 0,54m/s. O Ackermann
implementa o algoritmo para a correcao das rodas que
ficam na parte interna das curvas, conforme visto em (5),
e, a0 mesmo tempo, corrige as rodas da parte externa da
curva, como observado em (6). A cada inicio de iteragdo do
protoétipo, a posigao do eixo traseiro é ajustada de acordo
com a diferenga entre os valores calculados dos raios R,
conforme o equacionamento apresentado em (4).

Na Tabela 3, foram também coletados 6 pontos de referén-
cia das trajetérias R1, R2 e R3 para compara¢ao com os
pontos retirados da simulagao.

Tabela 3. Pontos experimentais.

R1 R2 R3
Pontos (X,Y) (X,Y) (X,Y)
P1 (0,40 ; 0,19) (0,50 ; 0,21) (0,60 ; 0,26)
P2 (0,45;0,22) (0,553 0,25) (0,65 ; 0,31)
P3  (0,50;027) (0,60;0,29) (0,70 ; 0,35)
P4 (0,55;0,32) (0,65;0,34) (0,75 ;0,41)
P5 (0,60 0,37) (0,70 ; 0,39) (0,80 ; 0,46)
P6 (0,65 ;0,44) (0,75 ; 0,45) (0,85 ; 0,51)

Ap6s realizar o experimento, registrar a trajetoria e listar
os pontos de referéncia, o préximo passo é comparar os
resultados reais obtidos com os simulados.



0.2 Resultados

Para minimizar o erro sistematico da metodologia expe-
rimental, o ponto médio da regiao de analise das curvas
(destacada na Figura 7) foi calibrado apenas no eixo Y,
entre as leituras reais e os valores simulados. Segundo
Campilho (2000), o erro sistemético surge da indicagdo do
instrumento de medigao, sendo um erro normalmente esti-
mado, que resultaria de um nimero de medigoes infinitas
do mesmo mensurado em repetidas condicoes, subtraida
do valor verdadeiro daquela grandeza. Conforme Hodson
(2022) a métrica da raiz do erro quadratico médio (RM Sg
- do inglés, Root Mean Squared Error) é uma métrica
padrao usada na avaliacdo de modelo, onde Yr; é o valor
real, Y's; é o valor simulado e |Y's; —Yr}| é o erro absoluto.

N
Z (YT‘Z — YSi)Q
MSg =\| =2 1
RMSg N (15)
Y7, =Yr; — RMSg (16)

A Figura 9 ilustra a comparacao entre as trajetérias simu-
ladas e experimentais do protétipo em escala reduzida. As
linhas em vermelho no gréafico representam as curvas simu-
ladas S1, S2 e S3, obtidas através do algoritmo proposto,
enquanto as linhas em preto correspondem as trajetérias
reais corrigidas R1’, R2’ e R3’ derivadas da (16), onde Yr;
é o valor real corrigido. Esta comparagao visual destaca a
precisao do algoritmo em prever o comportamento do pro-
tétipo, permitindo avaliar a satisfatoriedade do modelo na
replicacao das trajetérias reais em condicoes controladas.
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Figura 9. Dispersao das trajetdrias experimentais e simu-
ladas

A analise dos resultados obtidos revela uma boa con-
cordancia entre as trajetérias simuladas e experimentais,
indicando que o algoritmo utilizado é satisfatério na pre-
visao das trajetérias em escala reduzida. Observa-se que
as variagoes entre as linhas vermelhas e pretas sao pouco
significativas, o que atesta a boa assertividade do modelo
computacional aqui avaliado.
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O autor Lira (2015) considera que o erro maximo admis-
sivel é o valor extremo do erro de medicao em relagao
a um valor de referéncia conhecido. O erro da anélise
deste trabalho é expresso em termos admissiveis, sendo
adimensional e comumente apresentado em porcentagem
para cada ponto coletado. A férmula para obtencao do erro
relativo calculado para cada ponto é expressa em (17).

_|Ysi =Yy

Ep;
Pi YSZ

-100 (17)
Considerando o eixo X foi tomado como referéncia, a
analise dos erros serd feita apenas para o eixo Y, utilizando

(17) para os célculos que estdo apresentados na Tabela 4.

Tabela 4. Erros.

S1-R1  S2-R2 S3-R3
Pontos Y Y Y
Epq 8% 6% 6%
Epo 6% 5% 0%
Eps3 5% 0% 0%
Epy 0% 3% 7%
Eps 6% 5% 3%
Epg 13% 11% 0%
Emm 6% 5% 2%

7. CONCLUSAO

O erro médio maximo (Fy,,,) calculado nos trés ensaios foi
de 6%, conforme apresentado na Tabela 4. Esse resultado
foi considerado promissor para a metodologia, indicando
uma possibilidade de previsibilidade da trajetdria bastante
satisfatoria quando aplicado o algoritmo de Ackermann.
Destaca-se ainda o resultado da curva 3, que obteve um
erro médio de 2%, com uma assertividade ainda melhor
da trajetoria.

Durante o trajeto, pequenas vibragoes nos eixos do proto-
tipo podem causar variagoes no angulo de direcao e preju-
dicar a frenagem das rodas, levando o veiculo a desviar de
sua trajetoria planejada. Essas variacoes podem resultar
em registros de erro maiores ou menores, dependendo das
circunstancias.

Grandes dificuldades foram causadas pelo relevo da super-
ficie por onde o protétipo transita na folha de registro,
além da posicao e da forga que o instrumento de registro
exerce sobre o protétipo, freando-o. Para futuros traba-
lhos, é oportuno elaborar um sistema mais sofisticado para
a coleta de dados das trajetérias, a fim de minimizar os
erros de leitura e avaliar a repetibilidade do experimento.
Outra sugestao é criar dois cendrios destintos de trajeté-
rias: a primeira com o algoritmo ativado e a segunda com
o algoritmo desativado.
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APENDICE C - Slides apresentados no congresso

INSTITUTO FEDERAL DE EDUCAGAO, CIENCIA E
TECNOLOGIA DE SANTA CATARINA - CAMPUS FLORIANOPOLIS
DEPARTAMENTO ACADEMICO DE ELETROTECNICA

CURSO DE GRADUAGAO EM ENGENHARIA ELETRICA
INSTITUTO
FEDERAL

Santa Catarina

ESTUDO DE UM SISTEMA DE DIFERENCIAL
ELETRONICO PARA UM PROTOTIPO EM
PEQUENA ESCALA DE TRACAO INDIVIDUAL
NAS RODAS TRASEIRAS

., Funcao do Diferencial S&&"

Santa Catarina

Sem diferencial Com diferencial

949

Fonte: Elaboragdo do autor (2024) Fonte: Elaboragdo do autor (2024)
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Problematica

FEDERAL

Santa Catarina

Veiculo Elétrico

Fonte: Elaboragdo do autor (2024)

o Justificativa

Santa Catarina

Algoritmo

Corrigir as velocidades das rodas
dada as varidveis de enfrada

Unidade de Controle

Usar um prototipo para
implementar o algoritmo do SDE

Vé o
Prototipo
Realizar trajetéria utilizando o
algoritmo




29

IN;::UTO I%*I i I:’N‘fi'1r‘Ea’=E;‘Ea>

FEDERAL

Santa Catarina

’ (]
Prototipo
Realizar o experimento utilizando
o algoritmo

Algoritmo Trajetoria

Corrigir as vgloc!dodes das rodas Andlise comparativa
dada as variaveis de enfrada

[
=

L] ~
Simulacao
Gerar frajetérias com base no

Il = o
=30 algoritmo

o

Objetivos
Algoritmo Prototipo  Simulacao Analise

o) T3 EcP%

==
ARDUINO = E'I

Desenvolver um SDE Projetar e montar um Simular por meio Comparar os testes do
através da plataforma protétipo em escala computacional o SDE entre prototipo e
de prototipagem reduzida algoritmo simulagdo

Arduino
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Construcao do Protétipo

INSTITUTO
FEDERAL

Santa Catarina

Configuracdo Projeto

—®

Fonte: Elaboragdo do autor (2024) Fonte: Elaboragdo do autor (2023)

Construcdo do Protétipo

INSTITUTO
FEDERAL

Santa Catarina

Lista de Componentes Protétipo

1. Arduino UNO - Unidade de confrole

2. Ponte H L298n - Driver dos motores

3. 2 Motorredutores DC 6V - Tragcdo do protoétipo

4. 2 Baterias Li-lon 18650 LG 3,7V 3000mAH - Fonte

de alimentag¢do

5. Servo Motor - Afuador de dire¢do

6. FS-IABB - Receptor do radio controle
7. Flysky FS-i6 - Radio remoto

8. 4 Rodas - Pneu de borracha 68 mm
9. Braco de direcdo - Eixo de dire¢cdo

10. Chapa de aluminio - Chassi

Fonte: Elaboragdo do autor (2024)
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Geometria de Ackermann

INSTITUTO
FEDERAL

Santa Catarina

tan (dout) =

_ Sin + Sout

.
Fonte: Adaptado de Magallén et. al. (2022)

i Geometria de Ackermann  ScER

Santa Catarina

_ Diagrama de Blocos
Velocidade da Roda Interna

[win = \;—X l- 1 tan (%) ) Acelerador Roda

2 L

Arduino

Velocidade da Roda Externa

t § Angulo de Direciio
[wout=Vr—X(1 + 1tan(©) )

2 L
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Coordenadas Locais

INSTITUTO
FEDERAL

Santa Catarina

x(t) = Vx(t).Cos(B(t) + 5(t))

y(t) = Vx(t).Sin(B(t) + 8(t))

[G(t) = Vx(t).Sin(8(1))
L

Coordenadas Globais

x(t) = Vx(t).Cos(8(t))

y(t) = Vx(t).Sin(8(t))

d = ~(xu(k + 1) - xu(k))? + (yu(k + i) - yu(k))?

Xo(R)

Fonte: Elaboragdo do autor (2024)

Xg(k + i)= X (k) + d.Cos((k))

Y(k +i)=Yg(k) - d.Sin(6(k))
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& Simulacdo das Trajetorias

Santa Catarina

o
o

Trajetorias

L
n

S1 | 61-22°

e
=

S2 | 62-18°

o
[~]

Distancia (m)

S3 | 83:-14°

o
h

(=3
Y

04 05 06
Distancia (m)

Fonte: Elaboragdo do autor (2024)

(1 1]
[ ]
[ 1 |
[ ] ]
INSTITUTO
FEDERAL

Santa Catarina

Trajetdrias

S
[
S

S
<3
S

S1 | 81=22°

S
EN
S

S2 | 62-18°

S
@
S

Distéancia [m]

S3 | 83:-14°

T
T
IECT T

0 010 020 030 040 050 060 070 08 090 1,00
X

=

=4 Distancia [m]
Fonte: Elaboragdo do autor (2024)
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.=, Dispersao das Trajetérias  $g&a

— Hr Hs Hre Hs2 Hrs Bs3
RMS — Z(Yri - YSi)2
E i=1

N

R’ = Trajetoria Real
S =Trajetoéria Simulada

o
~

o
w

Disténcia (m)

040 045 050 055 060 065 070 0.75 0.80 0.85
Distancia (m)

Analise dos Dados

Santa Catarina

Erros Médios Mdaximos

Trajetoria 1 Trajetoria 2 Trajetoria 3
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Conclusodes

INSTITUTO
FEDERAL

Santa Catarina

Previsibilidade satisfatoria Causas de erros Propostas futuras

INSTITUTO
FEDERAL

Santa Catarina

sociedade brasileira de

AUTOMATICA
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ANEXO A - Folder de chamada do congresso

XXV Congresso Brasileiro de Automatica

Chamada de artigos

Comite Organlzador O XXV CBA 2024 é o maior congresso hacional na

Coordenador Geral: area de automatica e sera realizado na cidade do Rio

Marcos Vicente de Brito Moreira de Janeiro, promovendo a integragdo das comuni-

Vice - Coordenadora Geral: :J’ad'es cientificas, académicas e industriais nos
6picos:

Lilian Kawakami Carvalho

Tesoureiro: - Automacéao da Manufatura

- Circuitos e Sistemas

- Controle de Processos

Responsavel pelas inscrigdes : - Educagéo em Tépicos Relacionados
Raphael Julio Barcelo - Eficiéncia Energética

- Fontes Alternativas de Energia

- Identificacdo de Sistemas e Ciéncia de Dados
Gustavo da Silva Viana - Instrumentacéo Eletronica e Biomédica
Responsaveis pela comunicacao : - Maquinas e Acionamentos Elétricos

- Micro-redes e Redes Elétricas Inteligentes

. L - Metodologias e Materiais em Tépicos Relacionados
Publio Macedo Monteiro Lima e e e

Editor de Anais : - Robética
- Sistemas a eventos discretos

- Sistemas de Armazenamento de Energia
- Sistemas de Automacao
- Sistemas Elétricos de Poténcia
Submissao de Artigos e Minicursos: - Sistemas de Rede
até 30/04/2024 - Sistemas Inteligentes
- Sistemas Mecatronicos
- Teoria de Controle e Aplicacdes
- Seguranca Cibernética

Alessandro Jacoud Peixoto

Responsavel técnico local :

Felipe Gomes de Oliveira Cabral

Alessandro Rosa Lopes Zachi

Datas Importantes:

https://cba2024.eventos.ufrj.br

Coordenacao: Apoio:

,,’,

CEFET/RJ UF




24/10/2024, 21:20

ANEXO B - Programacao do congresso

Program for Thursday, October 17th: Session View

CBA 2024: XXV CONGRESSO BRASILEIRO DE AUTOMATICA

AUTHORS KEYWORDS SLIDES

PROGRAM

PROGRAM FOR THURSDAY, OCTOBER 17TH: SESSION VIEW

Days:

View:

13:00

13:30

14:00

14:30

18:00

18:30

previous day next day all days
with abstracts  talk overview
08:30-10:30
301030 | 08:30-10:30 Session 7F
08:30-10:30 || Session 7C. | 08:30-10:30 | 08:30-10:30 08:30-10:30 08:30-10:30
08 SessionT8 | Aplicagao de || S Session 7E 08:30-10:30 | 08:30-10:30 | 08:30-10:30 || 08:30-10:30 | Session 7K | 08 0
n7a || SontoleBas oo gicgia ntrol i Session 7G || geqsion 7H | Session7l || Session7J |Distribuicdo d n7L
Controle Extr % a0 onain ||istemas FIet | o Torada de. | svele de Ca gﬁg;‘";zgz Goracho Dist | Fontes renov oo | o Sistomas £l | Soesdode
emal | MOSEAPIEN | o prendizag ||cos de Poten |[Decisao Inteli | mpo, Navega 2258 SE | = ip jga | avels | de Sistemas |élricos de Pot |~ oster IV
dizadode M3 | oy om Enge cia gentes|  ||géo 6 Planeja E éncia |
guina nharia mento de Rot
as.
10:30-11:00  Coffee Break
11:00-12:00
Session
Plenaria - Ka
ren Rudie
12:00-13:00 Almogo
13:30-14:50
Session
Plénaria — Cl
everson Mari
nho (EMBRA
e
14:30-16:30
Session 8D
14:30-16:30 Bnlicaches d 14:30-1630 || 4400 1000 | 14:30-16:30 | 14:30-16:30 | 1301630
14:30-16:30 | Session 88 | 14:30-16:30 || SRPOUCAY | 14:30.16:30 | Session 8F || 4301630 | sesgion g | Sessionsl || Session8)
Session 8A Session8C [=4530.COMR | sosion 8E | Aplicagao de || SSSSIOTEC icaggo | Distribuigao d | Gonole com 14:50-16:30
Eficiéncia en | Ar Redes Neurai || 4251002l £ B | Conirgle Sup | ntelig Pontes Reno | e sistemas: (e Sistemas El || ARICA%06S8 | 5o ion
erg s cgessamento | ervissrio - |ificial em SE (2215 8M-SE | peep Leamin |étricos de Pot | PO A | osiery | Controle Ot
obbics v e = 9 enciall | “reesprens moll
el e de Camp -
o
16:30-17:00 Coffee Break
17:00-1870
17:00-18:40 Session 100 17:00-18:40 | 17:00-18:40 17:0018:40 | Seston 103
00-18: 100-18:40 || Alicacdes d || 17:00-18: 00-18: :00-18: :00-18; ession
17:00-18:40 | Sossion 108 | 47:00-18:40 || A EREEERT || 17:00-18:40 | Sossion 10F || Session 106 | 47001840 | Session 101 | Conirole Apli | 17:00-18:40 | 17:00-18:40
izagho d | Session10C || FIEa v | Session 10E | 1 ¢risco Session 10H | Bojecic de (| cadoa Siste | Session 10K | Session 10L
¢ Sistemas EI zage | = o eca -2 ||o Sistemas El | de Sistemas | ! 20129 ||Sictemas Elét || mas com Par || Controle Pre || Sessao de P
icos de Pot | M-deMaquin ) P8 SERC S |mAUIamacaS lericos de Pot | Elétricos e |2Blomeédica |y ametros Vari | ditivol oster VI
éncia | all gl ! éncia | u
éncia | ¢ Planeja éncia |
mento de Rot
18:40-19:30 | 1840195 [ 16401930 | 18401950 [ 18:40-190 | 18:40-190 | 151401930 | 18401950
“Session ession ‘Session ession ession ession o ession
Reuniao CT || Reunido CT | Reunidio CT || Reunido CT || Reunido CT | Reunido CT 1 | Reunido CT
3 - Educaga W 2-Controle ||1-Automaca t—EDIew §-Instrumen | 7. Robotica |9 - Sistemas |

19:30-22:30 Jantar de confraternizagéo

Disclaimer | Powered by EasyChair Smart Program

https://easychair.org/smart-program/CBA2024/bysession-2024-10-17 .html

n

38



ve/l Wiy’ 21-01-¥202/v202vad/weiboid-pews/Bio leyohses) :sdpy

0D 9P SHIN Sep SPEPI|IGEIIUOD B & BIOUDIONS B OPUEZIWNO ‘SSI0SIOAUOD SOP OYuaduwiassap 0 & apepl|ige)ss
© opufjueleb ‘sopesab sojuaAe ap 0JBWINU O JiZNpai esiA elBojopojaw Y “(STdD) SAIUBISUOD SEIOURIOd 9p SeBIeD & Sopejoauod §soog @ jong 90-00 S910SI8AU0D eled UBisap-00 Jod wabepioge e OpuBZ||iin ‘SOJUaAS W SBpeaseq 9|0.juod ap selbgjelss ap ojefoid o eled sjusioyns ogdipuod ewn
aodoud obiue a)s3 selfojouds) seaou wabixe sooneblaus sosindal sop oedelbajul & 9|0U0D OU SOLESSP ‘OJUEUS ON ‘|EOO] OJuSWEUSZEWLE & BPINGU)SIP oBdelab wod ‘eongblaus oejseb e eled eiopeAoul 0BSN|OS OWOD Wejuasalde as (9D) enujjuo) djualio) ap SeOLID|S (SHIN) SaPaLOIIN "LOVH1SaY

3)JuejSUOD BIDURI0d 9P SeBIeD Wod 99-99 SAIO0SIAAUOD 9P SOJUBAT Wa opeaseg 9|0U0D
BsS0g AIN] pue SoIfepajy UBUsyY ‘OGUIio) BAS oNbIUsH 0Ipag ‘0B5BUIeaus OpjeAsply 0€:60

39

‘eysodoud eifojopojaw e exsnj|i oouswnu ojdwaxa wn ‘passbbuy-awi oedejusws|dwi ewn e oedejal wa soledsip 8p oIaWNU O Jiznpal
OpUESIA SOJUaAS ap Jopelab 0 8 JOPE|0JJUOD O BPEZIWIO BULIO) 8P JB|NJjed eled BxaAu0d oedez|wijo ap ews|qold wn wa sa03Ipuod sessa sowedue| ‘oejug "siaalssiwpe sagdeqinpiad ap @ sielolul Sope)sa ap ojunfuod wn e oedejal wa [eoo] eoneld oedeziige)ss Jijueleb eled saseaul| sieloujew sapepjenbisap
ap EULI0) BU SJUBIOYNS SBQSIPUOD SOWEALISP ‘UBISap-00 ap Webepioge ewn opuinBag SOJUSAS WS Opeaseq OpeInjes |0Jjuod opuesn sajusisisiad sagdeqinuiad e sojialns oje.osIp odwa) ap N7 sews)sis ap [e00] eaneid oedeziuciouls esed saQdIpuoo serou ejussaide oBILE a1s3 1 OVH1SaY

solqJn}sip @ og wod a,4n7 IS ap oe Is eled SOJUBAS WS Opeaseq 3|0Au0)
I BATIS EP SOUI0D [POUE]Y OFOT pue EIaI0j SOATEST0E OUEI] ‘SaIo[ ElfeA UOSTajay ‘E0qSTT UBATSD) 0460

“ejsodoud ep elogoys e opuelsn|! ‘epesjus ap oedeinjes e oyelns AdT BwajsIs wn opuezijin ejsodoid webepioge ep oyuadwasap o JeljeAe eied sopezijeal Wweioj sieuoioeindwod
SOJUSWSAXT "OAIN|OAS [BIOUBIB)IP OBSEZILINO 9P OPOJ9W O 8S-EZ|IN Jeaul|-0eu edejs eN ‘SOJUaAS ap saiopesab saioyjaw Jiznpoid ap sezedes ‘exeAu0d oedeouinao ap sedeje Woo sowyLoble sopejuasaide oes ‘0Ss| eled "BloJipul BlISUBL 9P O}i9) 9 SIEUOIOIPEI] (SOXOAUOD) SOPOJaW Wa anb ‘ogssiwsues}
ap OLIGIID O Ejallp 0BJEZIWNO BU BJSS Wabepioge ep [eusiayp O 'SIQSSILSUE.} SBAOU led OPESN 9 BWSJSIS Op @ J0PE|0AjUOD Op Soljaweled SO 81jUd 0118 8P 0L} W "9Pal BIA OESEDIUNWOD & sojaueled ap sjuspuadep oyued woo opejse ap oedejusLLiieal Jod OPE|OUOD @ AdT BJUBINjES BWAISIS O
“(Ad7) odway ou sejueLeA saleaul| sosjaweled o Sa)uBINES SSIOPENE WOD ‘0dWa) OU SOJRIISIP SEWSSIS BIOPISUOD 08deolde \f 'SOpEep 9p 9pal BIA SIBUIS 9P SOQSSILISUEJ) 9P OBSEZIWIUILI B OPUBSIA OJUSAD 9P S8IopeJab sowsiuedaw ap asajujs e eled eibolesss ewn ejsodod 9 oyjeqes 8)saN "LOVYHLSAY

Y157 BIEA PUE BATIS of J ST ‘SanbIpoy MBI 06:80

Ad1 1S Wo saoss| 1] ap esed 3 ap Jopesag

"BLWS)SIS Op eples o epeJjud ap sopep ap Jied e (daHAY) oedy ap sjuspuadaq eolslinaH eolweulq oedewelbold BIA suljuo
BWIO) 8P EPE|NDJED § OWINQ BJ0U0D Op oednjos e anb ‘(|-LD71a) |e4bajur oede wod Buiyoes] oespenyd Jeaul 8)210sig Wn wa opeaseq @ ojsodold 8|01u0d ap BWSa}sIS O “OpeNje sjuawe}s|dwod ASN wn ap apepijiqelqouew esed opedijde owne 9j04U0d Bp ewajsis win ap auljuo ojafoid o esed odiope1 Jod
opezipuaide a (YQd) eAneldepy eolweulq oedeweifoid opuezijin wabepioge ewn ojsodoid & oyjeqel) a)saN “ejue|d eu seoujowesed seodeleA & sezapsoul se wejisfel anb sealudg) ‘8josuod ap ews)sis op ojaloid ou ‘sepelapisuod weles anb wabixs ‘SEOIUBS0 S8)USLI0D & SOJUSA ‘SEPUO OWOD ‘ASN OP
apepljiqelqouew e sepeuoioejas saodequnpad sy (QND) 8]0uod 8 oedebaneu ‘oedejusiio ap sepedueAe sepepioeded ap OJUBWIAJOAUSSSP Op @ enbe ap apepiienb ap S8I0SUSS WOD OBSeZI[EJUSWNIISUI BP E}ISS80U SOAISOdsIp sassap oBaidwae O "ejaue) essa esed [aalpurosaiduwi 8s-nouloy (ASN) sopendiy
adns ap sooljenbe sojnojeA ap 0B3EZIINN € ‘Seale 9puEIB Wa SOJUSAS SOSSOP OJUSWIEIOHUOW OB SEPEUOIOE|S] SOPEPINOIP SEP BIOUDLI009P W "BUBLINY SPNES B SOUEP & SOJILIQUOISO0IO0S ‘[Bjusiquie ogdepelBfap ap sews|qoid wesoroid 09|91)ad 8p SOPEALIap ap SOJUSWEWELBP SO LOVH1SaY

oedy ap @ es13slNay edjweulq oed Boid @ |-LD1Q Wwa opeaseq ASN Wn ap apepljiqeiqoue|y eied 091311)-10}y JOPE|OUOD
0JoN B095U0S Ep BUEIA OEO[ pue OPEHIN SoBleting J0joIA 0€:80

BIRUSId NOILYOO1

Bs59g AN *HIVHO

euinbeyy ap opezipuaidy o SOJUSAT WS Opeaseq d|oJjuU0) g/ UOISS8S  0€:01-0!

*ased Apnjs a8y} 1o} pajesjSuUoWap S| poylew pajuswajdul 8Y} JO SSBUBAIOBYS Sy MulNWIS/gY1LYIA Yim Buoje Jojeinwis sAowolne wiste) ayy Buisn pajepiiea ate uopesydde siy) Jo synsal ay] ‘suonoapadui

pue ssauybnol peos Aq pasneo sedueqanisIp Joj Junoooe o) pasodoud si paads ajoIyaA ay) uo Juspuadap uleb e ‘aoio) [euipnyibuol ay; aziwixew o} paijdde si poyjew uoneziwndo Buiyess wnwaixa ay) ‘Ajjeul ‘solweuhp [9aym ayj Jo [apow xoqg-Aelb e Buiziiyn ‘aun ay; o} paijdde 210y [euipnyibuo]
euoiodoud pajnpayos-uied e uo paseq [04uU0d

es dis ._8 uoEmE m>:amnm lewndo ue sjuasaid 1aded slyL 1ovd1sSay

sopeynsal 196 ojuenbus ‘ajus)sIXe LINJeISY| BP SUSBEPIOGE SEANO W 2}Us0saI0 ogdeldepe ap oyued op sePUsBIaAIp Se Sa|dWIS BIISUBL 9P SA|0SSI BININIISS BSST mmmam p BLIBWIOUOBL-b Bp oW Jod 8}Us0Sa108p BjUsWEdIUO}OUOW SpNyjdWe LoD oAeldepe ogdeloxs ap feurs wn iod epeqinyad
ounuoBle ap esmnuise ewn sowodoid oBile 8)seN ‘opeziwino Jas e edew op epjes ep 0dipoLad saiA ousnbad wn elab eiMNise lse ‘opnjuoY “opeiwi| 8 0IpoLad ogdeqinuiad ap [euis wn ap edussaid ejed sjusuewad BOSNG B BAIJE WIJUBL SOJISSEID [BWISIXS BOSNG 9P SOW)LOBIE SO LOVY1SaY

dxa-b Jod 09139 13-b we oeu e1dugbiaauoy

BIPAIIO xzem 06B]] pue BOSSa BAJIS UOSJIAA UOSGOY 0G:60

‘soselje ap oedesuadwios eled Joypaid we opeaseq ojsodoid 0oSEO0ISE OPINGUISIP [EWaIIXe S|0AUOO Op EIOEONS € Jessn| eled opejussaide 9 odugwinu

ojdwaxa wn ‘sjuswieuld ‘ependoide SEPEUSPIO0S B OBSBWIOJSURI) BWN OPUIZNPOJIU} ‘SODIWQUO|OY OBU SO[IOIUN W Opedlide 9 OpINGISIP [EW.1X9 S|0JJUOD O ‘OSSIP WY "e0llSEI0)sd elpaw ep eLoa) ejad wablo ep edueyuizia eusanbad ewn e sjusbeninw ewsjsis op [e00] [epusuodxe elougbiaauco

© 9S-BAOId "SOYUIZIA SNS W0 Je1adood o enje oedisod eu [euls Op apepisua)ul ep sieioled sagdewojul Jipsw eled Josuas 0d1un wn ebalies sjusbe epeo [enb ou ‘sjusbennw ews)sis o eled SOPINGUISIP SIBWAIIXS SBI0PE|0U0O sopejalold Welo) ‘ews|qoid a]sa JaA|0Sal Bled “8juo) ep [euls op

oedinguisip @ oedisod eudoid ens a1qos ojuswioayuod Inssod oeu sjusbe epe) *(qg) |euot IpIq oSedse ou epIdayUOISap juo) BN B sjusbennuw ewa)sis wn 1iznpuod eled seolsed0)se segdeqiniiad wWod opinquisip (OS3) [ewal)xe JOPE|oAUCD wn ap asljeue o ojeloid o agdoud obiue 8)s3 "1 Qv 1SaY

sosels}y qos sedlseod0jsg segdeqinpied Wod opinquisiq [ewanxg 9joiuod
BIBATIO X0y OBEI] pue BPUE]jag 18Se7) OjNEg ‘BAJIS J18S87) OjNEd 0€:60

a3 ep [ewauxs €0SNg € Jopuslss esed 0310)s8 Ol
‘e.

.Emoaoaoﬁﬁoaovm_o«ouwm:w:m:__m‘_mamonﬂcmmm‘_amommomum_:E_mmnmouE_:ww‘_mO.womquocSEwmvuommm‘_ma_o_moou
d 0 9 9)s3 "owauxa o wefune 8 oinbBas ojunfuod ou wedsuew.sad sope}ss so ‘seinfas sii $9031puod Wod selglalel se sepo} esed ‘anb unueleb |aajssod 9 ‘0}x8)u02 8isaN ‘(sOg4) 904102 Sp EJlBLE] Bp SBOSUN) BP EPIPSW BWN BAISOd Opusjuew
juoJy 10d BPEUOIOE OBSNYIP 8P OBdENDS BLUN 3P [E}SIP SPEPILIBLXS BU SPIOUSS BLIN 8P 0BSLISB Op BWB|q0Id OP 0BIN|OS EP SJUB}INSSI ‘0BJL}IOXS 3P [BUIS WN 8 [SAQL BJISJUOL WD a3 € eJed Jopesuadwiod wn sowejeloid ‘0jue) Bled "UBJe}S p OjoPOLL OWOD OPIBYUOD - (O(T) BUBUIPIO [E10UBIBHP
oedenba ewn Jod epeulanob @ sjiwi| oedisod elnd odwis} ou sjueLeA [efoedss ojujwop wn wa ‘oesnyip odi) op (4a3) [eroled [elouaisyip oedenbas ewn Jod epiuyep EpesUS Woo sodlelss sedew eled oinbas [ewsalixs eosnq Jod J0pe|onuod wn ap asijeue e & ojafoid o eyussaide obiue 8)s3 | DY 1SAY

uejalg ap |eloled [e1ouaiayg oedenb3 e esed eljauieg sag5uny Wod [EWalIXg 2|0U0D
SISTS] AEJSOII pue EJIGATIO XNoy OBEI] ‘OpeIpuY op INHY OABJSTO ‘OJjoZelg Oj0yUeb0 onbIuusH OjNed 01:60

*s9s5900.d [ELSNPUI U] SBLWIODINO OJWOU0IS JoLadNS BABIYOE 0} SaIBa)ess [0U0D PadUBApE
Buiuiquiod 4o [enualod ay) saseomoys Apnis siu) ‘[leJ9AQ “passnosip ale Jake| (OL1Y) uoneziwndo awi|-leay e yim uonesBajul s)i pue Ja|j0juod S3 8y} Joj eusyo Buiddols Jo Juawidojenap ay) Buipnjoul ‘YoIeasal JayuNy 10} SSNUBAE ‘A|[BUONIPPY “BSIOU JUBWBINSESW JO 90uasald ay) Ul UaAS souewlopad
21LLIOU0D® Ul SJuBLIBACIdWI BJenSN]|l YoIYM ‘SUOHEINWWIS [EdLBWINU YBNOIY) pajesjsuowwap si yoeoidde au) Jo SSBUSAIOBYS BYL "SBPOL [0UOD USSMIA] SUORISUEL) SSB|WEaS BuLINSUS PUE S8U0Z pauljapaid UIylM BIe SB|qeLIEA PIJ|OUOD [l UBYM AJUO ajenjoe 0} S3 BuIMOjie ‘S18]|0.3u0d Yjog Jo Syjbuals
a|genjeA Auejnoied )1 Bunjew ‘lepow ssaooid $9A108qO 21Wou0ds aziwndo 0} pazin si S3 ‘seljuod uj Bunioel) Julodias asioaid J1aA0 pa:

soLeua0S Joj Aejnoiued ‘sasseooid paulelsuod ajqereAnnw aBeuew o} pakojdwe s DN SUOZ ‘Senbiuyos) (S3) Bueas WNWaX3 Yim (D) 104U0D XUIB olweuAq auoz BuneiBalul Aq [011U0D [eLIsnpul ojul uoneziwndo 21Wouos ajelodioou; o) yoeoidde [arou e sjusseid Jaded sIyL 1 OVH1SEY

S|eo9 s1wouoo3 Buiroidwyi Joj [esodoud v :Buijeag wnwaix3 Yim JINQG [1043uo) auoz
OOIy-/A3UIION OljNf* pue OBPUEIg OUBLPY 0G:80

uiod [ewndo ay) Buipunouns pooyioqybiau jjews e o} sebieauoo Alojoalel) ay) jey) arold am ‘sSwelsAs [BUOISUSLIP-S]
M ‘poyiew paseq-buiddalsyoeq e ein 3Qd UOISNYIP PaINGLISIP 8y} J0) e uBisep am ‘aA108[qo 01U B} BABIYSE O] ‘(S3Ad) suonenbs |

Ul Joy A1oay) Buibelane ay) Buikojdws Aq ‘uay] "sisAjeue paseg-aoundeA ein we)shs pabeione
Uaseylp [eied uoisnyip PaNGUISIP 10} [03U00 Buijess wnwaixe ay) yim siesp Jaded siyl 10VHLSEY

ay) Jo Ayligess enusuodxa ay) SaINSuS U

sepInquisiq oesnyiq op sleidled siejoualajig seodenb3 wod [ewasix3 ajonuod
BIBATIO X110y OBEIL pue OGTINoD enbiusH 0Jped ‘Bpiow]y OIAE/] 0€:80
0} BlUE3O0 NOILYOO1
00J[ebUY ojsnby ounig “HIVHO
[BWIBIXT BJOUOD 1Y/ UOISSBS  0£:0L-0€:80

WMBIAIOAC [B] MBIAIOAD UOISSSS  MAIA

shep ||e Kep jxau  Aep sni

aud :skeq
HLZT ¥390100 ‘AVASYNHL ¥O4 WYY¥D0Ud

VOILBIWOLNY 3A OYIFTISVYEI OSSIIONOD AXX +20¢ VD

Ui/ | 418qo3oQ ‘Aepsiny] Joj weibold S0:1¢ ‘v20z/0Live



vere

o
<

Wiy L-01-+202/¥202y a0/ weiboid-pews/Bio nieyokses)/:sdyy

|eap| oedesuadwo) ap OpoI O opuezi|iin epeiqijinbasaq oedinquy

ap apay wa JYA-}OA 9]0Jju0)

HaquEeT "/ 8SO0T pue 3pUazay ‘O oUlfenber ‘0jesualiag Ofeo ey 0€:60

*%€G 9le we oedelsh e Jejuswne elspod JOPE|0JJUO0IDIW O WO

JopinBas o anb walabns 470 O WOO SOPE}S|0D SOPEP ‘SIBWSPY "ZEJST OP SPEPIlIGeIA B 0pUBSI0)al ‘'dTO O WOD BPHGO B SjUBYISWSS 0)iNW BAIND BN Znpoid ZE4ST Ou epeaseq omos_om e anb noJjsow eip wn ap 0buo| Ok JeXoe) Op OWNY OjUBWEUOIOISOd Bp SBAIND SEP SSI[BUB Y '%98 WS JOPE|0JU0d Wod
S0JSNO SO ZNpal gedS3 0 anb wessuowsp sope)nsay “Jopinbas op sosjeweled SOp OJUSWEIO)UOW & 9]0JjU0d O eled BPIAJOAUSSSP 9 eull 1EJIAS BsIA [enb o ‘Bunjoeipioeq 9p s0sInNda) opus) ‘Jejos oedisod ep oedipaid
ep Jied e 10peansel op ewno oedisod & ejnojes anb owLOB|e Wi We 0pesseq @ J|0s JOpINGas O JOPBIOAII0D 00D d0) WiN Bjuawa|dul anb BWSISIS WN € EOJLIQUOIS BAJBUISHE BUIN OWCO ZEJST JOPEIOAUOI0IOIW O OPUBZIIN 0D1UN OXI Sp JE|OS I0PBSASE] WN SAIAUSSSP OU[Eqel) 1S3 1OV 1SaY

OXI3 wn ap tejog JopinBag esed 0}snY oxieg ap JOPE|OUOD WN SP OJUBIAOAUBSDQ

SopUB)y Salo] JOJOIA pue OUIHadN) JoUbE U]y ‘BpIaU]y op SOJUES OPJenps 01:60

‘yoeoudde pasodoud ay} Jo sainjes) ulew ay) sjeuisn|i wajsAs Jamod SNg-gg @ UJm paulelqo s)Nsal [eolswn “Allliqels [eubiS [[BWS JO MaIA JO Juiod SU) WOy SUOHN|OS 9SBY) JO JUSUSSSSE
ay} (1) pue ‘abueyousjul Jomod ay) Junodoe ojul Buryey suonnjos mojy Jamod aje}s Apea)s aulwua}ap 0} s|epow (4d0) Mol Jamod [ewndQ Jo asn ayj (1):sdajs om) uo paseq ainpasoud e Buidope Aq ‘Yiomjau [EOL}OS]S BJE-)INW B Ul wa:w:EwE, Jamod annoe mE J0 Apnjs 8y} Uo pasno} SI 3JOM SIY] “SUO
ajes Jopun pabueyoiajul g ued jey) ABIaUS JO Junowe WNLWIXeW Sy} SJeWisa 0} SMojje )l souls ‘Juepodw si spwi| abueyosiul Bale AQ PaulesSUOS SUONN|OS MO} Jamod JO UoNeUILLISIeP 8Y) ‘a10a19Y | “paLiajsuel) sl Jamod ay) yolym ybnouy) sease ul papialp Ajjesoush ale sysomjeu Jamod abie 1OV 1SEY

sealy usamjag abueyaislu| Jamod ay} Jo sjoadsy slweukq pue onels

OpEbIES 0Iaqoy pue BRIy D Bljey ‘[Ellol g EPUeio 0G:80

‘(sass0| |eo1uyoa) pue suoissalbsuel} abe)joA ajejs-Apea)s) san|in pue (Juswiiennd ABiaus) sisumo HQ :seAndadsiad yjoq 1o} [BwiUIW 84 0} puUs}

sjoedw [eloueul pue [B0IUYDS) BY) 1By} MOYS S}Nsal 8y} ‘[[1aA0 “(109f0ud suoisuslx3 SSQ) Uoyikd YBnoiy) SSAIY Ul S|9POW USNUM-I1aSN Se pajuswialdul SJe (S|9PoW SUIYOBW JOPIO-Y)9 PUE -yl *-pUZ) SISPOL JuIayIp 981y “SI0)elausb SNOUOIYOUAS a1e 3IoM Siy) Ul paIapisuod sOd ayL ‘walshs 1sa) e

Se pasn s {(sapou Opz'z.) Joulabolfe SINdIID A7 PUE ‘SIapas) UORNQUISIP A ‘Saul| uoissiwsueans AH Buisiidwod wajsAs @1 [e81Y "[03u0d Aouanbauj 8y} Jo Uonoe 8y} 1aBbL) Jey) SJUsAS UO Paseq SUOHEINLLIS SIWBUAD Ulm SUOHEINWIS (S LSD) Sauas awi) dfjels-isenb saulquiod yoeodde sy ‘suone|nwis
Alyyuow 1oy SO Ul SIAINO ZH-JEAA JO uondope ay) WoJy sjoedul [eIouBUl PUE [e91Uyos) aY) S1enojed o) yoeoidde ue sasodoud oM Siy) ‘1xajuod siy) U] (sDQ) siojesausb paINgUISIP |[e Wouj pajsanbai Uoos aq |[im [013U0D Aouanbauy jey) pajusiio Jojesado walsAs Juspuadapu uelizelg 8yl 1OV 1SaY

ssquado ui suonenuis d1weukq ybnoiyl sYIA 104 [043u09 Aduanbaid JO JUBWSSESSY |EIDUBULY PUE [BDIUYIDL

IPTOTISI TOTA pue oG/ EIEATO UOJIBF *Sejiary JIeA ‘ol SpEpUI] OUSSED BPUELIE] ‘UBSSUET OJSTibNY pTerooly Sliepoy Obell ‘Bquny ISSojetieD ST/ 0€:80
Z EIUERD0D NOILVOO1
93 SeWs)sIS 9p 9J0U0D 1L UOISSAS  0E:01-0!

BIOURJO 9P SOOI

Ne Woo eAleyenb ewio) op I | 9P OJUBLUIA|OAUSSEP & 0BSIUBOO Bp Sopeduene 1 SO "9PEPIO0JSA 9P 0}180U09 O Jelojdxe eled 9gos wn
[eJuBWIEPUN S OUISUT OP OUE 6 Op mw_:mc:_mm Wa 000 OjUBLLIESUSd @ SIEUOIDOWIS000S SSPEPIIGRY JAAOAUSS3P EIed [EUOIEONPS BO1OGOI P OBSEZIIN BU B30} 0PN}SS 9153 “LOVYLSEY

*SOLI|NWIO} 3P Of
OpUEZI|IN ‘EPIAJOAUBSSP 10} EDEPIP BIoUZNbaS Bwn ‘laqnsny op eAlesyiubls webezipusidy ap eLos) eu opesseg

6oo @ sep o eJed owod B2130qO) B

oepuelg aIpuexaly pue ofiely opienps ‘folld dWwiaying 01:04

ysnpuil sossao0id wa einjesadwa) ap ajou00 ap wabezipuaide

ojeIOqe] 8 S

|uodsip souiesseoau sidLos @ Seo1ud”) Sagdeolioadse Se Sepo) Woo [aAlNpoIdal sjusw|ioe) @ BPEOUE] E ‘OSSIP Wa|Y 'S8I0pE|0U0d 8p 8)s8} o sojeloid ap oedeoyiuapl ap selbojopojew
WoO Sie) SezepuesB Sesno ap 8j0JU0d O Jeploge s eled oesuedxa ap apepiliqissod e ejuasaide epeoueq ep eJnnise v “ojefold 8)sau Opeziin ‘S|oydIN-19|631Z 9p 0pojoL 00ISSED
) ‘0js0doid 9]01ju0d 8p BWAISIS O "EINE 8P EJES WS SOPEUISUS SOPOJ9W S8jualayip ap 8)sa) o

2 oulsus 0 eled BOIEPIP © EJILIQUODS ‘BISNGO] 0ESN|OS EBWIN BUOIDI0dOId BPEOUE] Y "BUIIUO OLIOYISOda We Sopez|
sjualayip ap oedeolde & opupiwiad ‘[AIX3] 9 B|F *(S19]000) DD JOJOW BP SPEPIO0JA B OJUBWIELSS ‘SPEPISOUILN|

0 opuInjour ‘sopedijde Jas wapod 8j01UOD 8P SOPOJALU SBJUA:
$010pE|0:jU0D Bp 0}l0Id B WaBeePow 8p BIBOJOPO}OLU f “[BUOIOBINPS BPEpI[e

\wuad eled ‘epeoyipow Jas apod ‘epeoueq esss eied EPIAJOAUSSSP
epeoueq BN ap 0EdejUBWS|dWI B & OJUSWIAJOAUSSSP O Bjuasaide oBiLE 81s3 1OV 1SaY

woo ‘085898 108} "2 0JSN0 OXIEq 8P SJEMPIEY WD EPIGAOUOD ‘ejuswikiadxe ejueld ewn woo ‘enjeiaduwia) 9p 8joAuoo op ol

einjesadwa] ap 3]043u0) ap o}afold @ Sewa)sig ap oedesynuap| ap ouisug eled 0}sny oxieg ap ednepiq epesueg

BUEJUES OUJEAIED 9P SEIIPY Pue BINOJY Bbelg SepUETiaS By ‘0JUsIIOSEN Elfa/ia] JOJ/ OBOT 0G:60

‘SEUBWINY & SBDIUD9) Seale Sep sO}19ouod ap oedelbajul e eled eiossiwoid esinbsad ap eyul| eAou ewn opuuabns

‘SeuBwINy SQ5EI9IUI © SEUBIPNOO Sa0SeNyS Wa sews|qoid ap oednjos e seznewslsis eled epeoijde Jos apod 801JUCD Sp SEWSISIS 9P BLI0S} B OW0D WIESOWP &f ‘SOHBUOLIGIS BPUIE OWISSL ‘SOPN}Sa $ass3 "soun|e sop Wwabezipuaide e Jeziwixew eied ejne ap sejes wa ooibobepad ajonuco o o (oedusle

9 089E.)UBOUOD EP (11 @ ‘BPNES SP SIGAJU 9P SEIOPEJIPUI SIGABLIEA 9P (1 :9|0JJU0D WS INbe OPIPIAIP) SIE0SSad SBQSIOap 9P EPELO) BU S3|0JJUOI0INE SO :Saleulwi|aid 0Seo ap SOpNise sal} sopejuasaide Wwelo4 Azzny sews)sis SO 0wod ‘[ejouiLe elougbliaiul op sejuswels) Jejiaroide opuspod ‘seuewny sagdejos
wa sagdeoi|de eled eueyuabus ep sodISse|o Sows)} opuejdepe ‘0jSNGo @ [9AB)SS S|01U0D B BWS)SIS W ap epugpodw! e eziejus ejsodoid eifojopojaW i/ *SOJURSIP SOUBLINY SOJXSJUOD WS S|01jU0D 8p BLI0S) B Jesysn|l @ Jeoyduwis easng anb opnjsa 8)se NOAIOW OBSEWOINY @ 8|0JU0D 8P SEWSISIS 8p
BOJR BU SS0JBWIO) SENS Jeuoidallp Wa sounje sop eindold ep oedinuiwip sjualede vy ‘saleuldiosipiaiul sesinbsad seininy eed [elousiod apuesb ejussaide anb s opeblisaaul 0onod odwed wn ‘seuewny sjusweind seodejas We 3|0U0d Sp SEWS)SIS ap eLod) ep oedeolde e eiojdxa obiue 8)s3 1 Qv 1SaY

BUBIPIOD BPIA BU 3]03U0D 3P SEWa)siS

SeIg A E/ebuy pue BJS0) D o BHED ‘SOEEBEN 'S A SNoJejy ‘Toluny BjS0) I SOHED 0£:60

‘0SJ3WQNS SJUBIGUIE W2 OJNIJOA OP SOPEUSPIO0D SOJUSWIAOW 9P 0ESNOSXS E eled ‘saiosindoid Sop |0.u0d o eled Sopeziin we.oy
4N ep e1ap! e 0puEdIoal ‘DA 9P SOUED OPUEZIIN EPIAJOAUSSSP 10} OJNOJOA Op EDISY) BININISS Y “Binjny oeSeol|dal ens eJeyjioey anb o ‘0ssade [10g) ap @ 0}jsNnd OxIeq ap
9/ 1opetadQ Ajsjoway, sa|bul op) AOY ap odiojoid wn ap ojusWIA|OAUSSSp O Bjuasalde ‘oyjeqel} 8)s3 | OvVH1SAY

Elaqe BY|BW WS 9|01jU0D 9P SOW)LIOBY “SajuBy|aWaS SOU[Eqel} B OBSE|a] LS [EI0USISP WN 8S-OPUBLLIO) ‘SI9AISSAOE SIelIsjew ap Oede:
sajusuodwoo sopezjin weloy ‘ojaloid s)sep OeSeIOgE B Bled "BolENbEGNS BOIIOGOI 9P OWel ou sesinbsad @ ooyjusio opnjsa eled ‘opesado sjusuwiglowas oolenbeqgns ojndjeA wn ‘(.3

sieuoioeonpa suyy esed ‘0}snd oxieq ap ©o|najeA wn ap

IS UOJIg pue ZNI) OPuRg w\ﬁ:om 0OpIEuoaT 01:60

VI pajuswaldwi ay) Jo $$800Ns 8y} Builyuod SNy ‘sauss om ay) ul AjisusBowoy pajeslpul ejep
peJedwioo | Joj sao1pul [eonsiels Ybiy ay L “(;y) sedlpul uoisioaid [eonsiiels Buisn pajonpuod alem sasAleue [eosiels aaneiedwo) ‘ON-13430 Jo sndwe) ellejawes) BAON 8U} Je pajjejsul (YIAIT) uoless [eo1Bojoiosjew pajewojne ue jo juswdojansp ayj s|iejap siom jussaid sy ‘1xejuod sy uj ‘sasseooid
|euojesado pue ‘yoleasal ‘leuoreonpa sdueyuS 0} a1njonijselul pue ABojouyos) Buibelans| ‘A|leqo|b aousuiwold Buiuieb si jdeouod sndwies pews ay) ‘Apuanbasuo) "Buiules| paseq-Aousiadwod uo pasnooy uonenbal jo sabeys snolea Ybnouyy paajons sey |izesg ul s1eaulbus Jo Bulures syl 1 OvH 1S9y

©o1)9|3 eleyuabu3 wa sesinbsad @ ouisug esed 6 og5ejsa BWN 3P OJUBWIAIOAUBSAQ

BUWTT BAJIS SBO] pue BqES 0jodIejy ‘Oliely ZJST] ‘SSBIeting [onbijy ‘Sauion Uojjioq ‘OY[eAIe) O] ‘BSOqIeg o>$w:0 SSETBWING SETTT ‘TEPIA 0IpPd OFOT ‘SaIE0S OIBATY ‘ToIyOg [9ejey ‘BIPIED JAIEA 05:80

‘|ejuswiuadxa/eoned ezainjeu ap seudiosip SesioAlp eled JeljXne ejusWELS) OWOD Jossiwoid

9s-0pUEJISOW ‘sojuswLIadxXa Bp apepalieA Bsuixa ewn eed opeojide Jas apod oAlisodsip 0 anb Weolpu ‘SOPIIGO SOPE}NSal SO "BPEYDS) BY[BW WA 9]01)u0d 8p 0ededl|de ewn ap 3)sisuod opunbas o ojuenbus (e61e0 ap ojuswieuooe 8 sieuis ap oedisinbe) epage eyjew wa osdwid o ‘sojuawiladxa Siop Wwa
epeljeae 9 ejsodoid 0edn|os \y "opepISse0aU BNS Sjuelp 0sindal op oedelojdxa esed sejuoid segduny ap ojunfuoo wn ouensn oe 80.9j0 ‘O wabenbul| ws epejuswe|dwi ‘epedseque ogdewelboid v "enujju0d 8)us1I00 ap e6IEO op OJusWEUOId. 8p BWA)SIS @ ‘$OZ |$ OBSEBIIUNWOD 8p 0j0d0j0id wenssod anb
S9I0SUaS * p ‘sooibojeue sieuls ap oedisinbe abueige ojsodo.d ewa)sis O 'sooneplp sojuawiiadxa wa oedeoide ejdwe ewn esed sapduny & seons|IoOEIED WO {aiemyosiydwa) @ {aiempieyiydwa) wn ap OJUSWIA|OAUBSAP O oyjeqel) a)sau ojsodoid 9 ‘OuIsud ap SapeplAlje sessap oedezijeal e alIXne
anb ogdnjos ewn Jejuasaide ap wi v ‘sednewslew o seleyuabus ‘elbojouds) ‘seiougio ap seale se wejdwajuod anb sosino we seoneld/siejuswiiadxs seuldiosip Wa SeL08)  SO)8oU0O ap EANeIE BLJ0 eled apepinolyip apuelb waodwi euisnpul ep sepuewap & sews|qoid sop apepixa|duiod v "L OVH LSy

jadx3 1q we

v esed ewalsIs

SJ/o T JBI[EA pue BIIBAIIO SEon ‘TOlUNy 78qa]y ‘Sen( [oHGeD 0€:80

| BIUESOO NOILYOOT
BIATIO 8P BATIS SEIMT “HIVHO
eleyuabu3g we wabezipuside @ ouisus o eled seibojouss) ap oedeoldy D/ UOISSES  0£:0L-0£:80

“BJuLUl OBSUSWIP 9p [eulBlo Bwa)sis 0 9ZIjiqe)sa ‘ejiul ogdewixoide ep Jiied e opejefoid ‘ajouod ap ewalsis 0

1a op esed ap dy ap S|aula)] 9p OPOJI|N OU SOpeaseq SaI0Pejosuc) 3p o3afoid @ asieuy

190s9(@-131||eD 3P 3SSEBID B

apeipuy ap OABJSTIE) pue OfjazZelg ojoqueboS anbiuuaH Ojned 0L:0L

‘wabLo ep oedese ap oelbal ap eAjewnss e @ opejsfoid sojuans ap Jopelab o opuejuasaide ‘eifojopojow
ep oedeo|de e exsnj) oousWINU ojdwaxa wn 'sossa201d sonno eled apal ep SPEPIIGILOASIP € OPUEJUSLINE SBQSSIUSUEI} 8P 0JaWNU O 11ZNPpal as-eAlalqo ‘ojsodoud ojuswipacoid oN “epiueleb efes Wwablo ep [epusuodxe & auwiojiun ‘[eucibal apepiligelse & anb euLIo) ap ‘SOpIaYUod soyued woo ‘ssped
J1od wiye sopejse ap oedejuswi|eal Jod JOPL|OAUOD WN Bp BIOUIISIXD B 8S-0)IWPY “9PaJ BIA SOPE0JJU0D @ e)ojjduwl Bwio) eu sopejuasaidal @ saped Jod sulje ‘odwa) ou SOJaI9SIp Saeaul| Sews)ss esed SOJUaAd ap J0pesab wn ap asajujs e eled 0XaAUOD 0pojW wn ojsodoid 9 oyjeqel) 81seN 1OV 1SaY

ej9)|dw| oedejuasaiday wod sajed Jod saseaur] IS Wa sope( ap oess| 1 op oed e eied ap Jopeuas) ap asauIS

2J/oT T5NEA pue Tf BAIS Bp SeWoD) [GOUEYY OFOT ‘feIqer) OpIetosT] ‘SaIe0s SoIof ‘BpIa]y SNbHUBH 0S:60

Ui/l J8qoyoQ ‘Aepsiny] Joj weiboid

G0:1Z ‘v20z/0LIve



veie

41

Wiy L-01-+202/¥202y a0/ weiboid-pews/Bio nieyokses)/:sdyy

© 9 0ESBLUIO} BP BULIO) B JOJUB) "BWSSIS O WISSE OpueqINuad ‘0.jn0 0 B1JUOS | NVA BPES OpueLndwa e510) BWN 90198 S| NVA Sojad epenodsuel) e61ed v “(eLepunoss ejoue)) epefosap 0edisod e esed OESEWLIO) B JOAOW © ‘9pepLold e ‘0BSBWIO) BP BUILIO) B JSJUBW SEPEISPISUOD OBS djuswedinbiesaly
sepeziueblo sejalejgns senq “epefosap oedisod ewn gje ebied e opueas| ‘oqed Jod esuadsns efieo ewn opuebalied (sopendiy OBU SO819. SO|NDIBA) S| NVA SIOp ap oedeuwwo) ewn Jeinb esed sjueziissp opow Jod 8|0Jjuod & ojnu 0dedsa opueuIqwod Jopejonuod wn sodoid obile 8)s3 | OV 1SaY

SINVA 9p oedewuo ewn esed ajuezisaq opojA opuesq ojnN oSeds3 wa opeaseg a|0u0)

OUJI4-I[eURIES OLEJ pue EffiA OPEInoq opayy [oIUEq ‘BIIBIOJ OIbI8S OJMER 0160

‘odwed ap sagdesado wa Qqos

op 0edeJ) 9p 9J0jU0D B Bsijeue & eled SI9)N SEQILWLIOLUI 190BUIO) WS BISISIS Op [B1ousjod O Weljsuowap saleulwljaid SOPE)NSa) SO "SOPEOIE]LUS SAI0SUSS SOP 0edeIqIED @ Wabejuow ‘0edeziialoeles . siew ‘0B5eolunwod & oedipaw ap sow)LoBle ap Wale ‘ews)sis op 001UQJI9|e © 0djuedawW sojeloid sop
ogdejuswualdul & OJUBWIAIOAUBSSP ‘0gddeou0d e ejuasalde oBile 8)s3 “BAlIPE BINjejNUEL Jod SOPEdLIqe) ‘JE WSS [SAIXa]} BININISS ap Naud N e opexaue epos ap JOGWIE) WNU SOPE[elsul ‘0peINjNISaoUBU JOSUSS 8 0eSexI) ap ajuauodwod ‘ojusweuoioe ap ould wn od 0jsodwod 9 BWAISIS O “0USLIS) O WOD
ogdelajul ejad eplJOs OBSeWIolep P OlaW Jod 0BS0WOD0| 9P BWAJSIS OP OJBJUCO O Jejos}ep opuedsnqg ‘(ALl) BleA 00160j0Uda] OJNYISU| Op QQOYOS|adST O 0SED OU ‘0SIAIBS Sp 00110GOI OANISOdSIP W eled SOPIAJOAUSSAP NBuUd & BPOJ BAOU BWN W SOpEedijde SOUOGIED 8P SOGNJOUEU LUOD SOPIISaAS) SSI0SUSS
OpUEZI|}N OJUBWELIOSUSS 8P OPOjaW N 80doid OBILIE 8)S8 ‘0]X8JU0O B)SAN 'SIBAIUOASIP WSSSAANSS 0JejU0D ap SESI0) ap OBSEWNSS @ 0ESEDIUSP! B 81GOS SIQSELLIOJUI OSED SOPEUIOJUOD Jas welapod soyjoadws se)s3 "oplioosad oualis} op sepeple|nbe. jod sepesnes 0ES0wWooo| 8p Sapep|noyip
Jejuasaide apod 01AISS Bp B.1S8.1I) 00100 OANISOASIP W “SOXa|dWOoO Sa)UBIGIE WS SPEPI|IqoL € JeZ|WNo opuey|iqissod ‘opluoosad 0UBLIS) O @ 0BS0WOD0] 9P SBWSISIS SNAS 8J)US 0EJEISIUI B 1GOS SIQIBULIOJU WOD JBIDlBUa] S Wapod 031AISS 9P SOWOUQINE SQJOJ & sajuabljalul So|NoJaA LOVY1SaY

[oAQW e2130qol W oedesado e esed wv oraw Jod _:E ejsodsai wu BWAJSIS Win ap cmuE:wEm_nE_

euaos pasodoid ayy ut Ayjigesijdde s,weysAs

ay) Bunensuowap *yse} UoRNqUISIP ay) Bua|dwon 10} %\00} SeM 8je SS800NS YL “JSe) Se 80IM) Sea) Je awi) Buiuueld e pue suIny Jo Jaquinu 8y} Ul UOHONPaI %\0Z € Ul ‘Suin} Jo Jaquinu pue awr Buiuueld jo suus) ur wyjLoble ensylig-Apesib ay) pswuopadino yoeoidde pasodoid ay) Jey) pamoys sjnses
ay "wyiioble sensylig uo paseq poyjaw Apaaib e pue uonenwis ul yoeoidde pasodoid ay) usemjaq apew sem uosledwod e ‘yoeoidde paesodoid ay) sjepijen o] “eouewuopad jyels arosdwi 0} Japio ul Areuqi| ay) ul syuiod o1bajes isia 0} BuluieaT-p uo paseq uonnjos e asodoid am ‘oLBUSDS SIY} U] “SHO0Q
Buiio}s pue Buios||00 ‘Builinial ‘BuimoLIog 0} 8np PeopLOM pasealoul ue aoey Jjels Aleiqy ‘spotiad asay Buling "esodiA Jo Alisiaaun [esepad au) o Aleiq)| au) Je ‘Syeam JuaLusSasse Se yons ‘puewap ybiy Jo spouad Buunp s300q Jo uoieziuebio sy yim Buljesp Joj uonnjos e sjuesaid Jaded sIy] 1 OV 1SAY

sonsibo Aieiqi 1oy Buiuiea-p uo paseg Bujuueld yjed 3040y [eoS-1}IN

OBpUETg 2IpUEXa]Y pue Of[eATe) Uinay ‘TOSPNH UoIABY] ‘Bjsieqg obelH 0€:80

7 EIUESSO  INOILYOO1
OUji7-jjauries oLejyy HIVHO

'sejoy op ojusweloue|d @ oedebaneN ‘odwe) ap o [9AQ BONOGOY - Al BONOGOY 9p sagdedl|dy 14/ UoISsaS  0€:01-0!

"saBojouyos) 831} pue 99.n0s uado Yim AI0jeIoge] e Ul }iomauel) ay) pajepiien 1deouod Jo jooud v “sajqeleA [eulalxe Buuojiuow pue suim) [enbip Jiay) wouj soefqo [eaisAyd uo suonoe Bujwiopad smojje [esodoid 8y L YomMBU [eusa)xa pue ‘[enuiA ‘[eisAyd :sjaas| uoioelsqe 8aay) Buisn ‘o8l pue 10|
Uim sjoalqo [enjdeouod pue fenpia sdew ylomewely 8y “swa)sAs 1o ‘sassaooid ‘sjoalqo [eaisAyd Jo suonejuasaidas [enpia - suIM) [e}iBIp UO Paseq IoMaWel B|eSIaA PUE B|qisualxe ue Buisodoud Aq suonn|os aoeds LeWS S|GEZIWOISND JO Pl ay) Ul ainjelal| ay) ul deB e sassaippe YoM SiyL 1OvH1Say

seoedg ews Joj yiomauwel 4 paseg-uiml [e)bia v

opaljenbi OILINEJY SO[IE) pue Sapano O[5 ‘0NIaqly EUSEA 0L:0L

*9]|90BU 8y} 0} d04)s 8y} Bul ‘gouewopad gL aAosdwt
0} sy@8s uoleziwndo sy “uoNoUN) SSBUYY B Se anBije) JOMO) JO UONEIASP PIEpUE]S 8y} sasn uoneziwndQ “ojenwis 9S-1SY4 aY) ul pazAjeue ale ‘(sQiNL) siedweq SSe Paun Se Yons ‘SaolAsp [01u0Q "speo) Jejnpuad ajebiiw o) Bujwie ‘sauiqn} puim adAl-abieq Buneoly ul senbiuyos) (0:)u0d [eINjoNLS
anissed aziwndo o} uoendwod AIeuoln|oAs Jo asn sy} sasodoud yiom siy| ‘sabus|ieyo Jueoyiubis 8oey ||is INq ‘siejem daap ul ABisus jusioyye pue s|qejyold sjesauab o) padojeasp usaq aaey swiogeld Buieo|4 ‘uononpoid AoLjoaje wiojsuel; o} [enusjod ay) dABY SBUIGIN} PUIM BI0USHO "LOVH1SaY

elIBUOION|OAT OBSEINdWOD 9P SPARLY BSedleg odi] Op S3jUBNIN|4 SI0YSHO SBOI|0T SeulqIn] WA [einjnijs3 9j013uo) ap oedeziwno

0ZeT UBnT pue BpJaW]y BUBON] ‘Of9jy BZABYL 0G:60

"0BSBOIYISSED 9 OBJEWNSD 9P SOPOJPW SO Soque
wa sa10Uadns Welo) SeyiLEe SIEINBU SaPal SE anb Wagdxe SOPEe)NSal SO "0ESEOIYISSED & OBJEWINS ‘SOJUNSIP SOPOjoW SIOp SEDILOY) Osjenb se eled sopejuawa|dul Welod “(JogyBiaN 1saleaN-) NN © }$910- WOpUEY ‘0ESI09Q 9P SI0MY ‘(uondeiad JoKeT-HINA) dTIN 0odil [e1UILY (BN epay BulutesT
OB\ 9P SEO1UY) Ojenb sepejuswa|dwi welod "o. N ‘S0J199)e0 Wa 0oLPJY [eouslod o Jewnss eled siesjoadsa sieABLEA Jelojdx  OANNBIGO O ‘opNisa B1SaN “Jeljo}
eroueloayal ep Jed e sepinbpe Jos wapod anb o sejueld sep sapepaldoid Se WanaIosap anb SEOLGWINU SIBABLIEA SSJUSIBYIP WR)SIXT 'SOPIO3} SNas ap OBSeleIply ap [9AU O ajapal siod ‘sejueld seu Seouply Sag5e|al Se 1epnjse eled Opezijin Jopealpul sjuepodw wn @ 0oupY elousiod O 1 OVYLSEY

S0J19948 9p 0OLIPIH OpE}ST O 3s3 eued sy

slaABLIEA 9P 2 asijeuy

EBIjalio4 UOJUEQ pue SOJUBS SUIa7y ‘SOJEj OUETSHTD ‘BAJIS BIUEA ‘OJEU/OA oJeJEbIe)y ‘Ouljeq UEUay ‘Ouljod SIAAad 0€:60

*1s09 [euoieindwioo [euonippe YBIY & Je Ing ‘SNNY ey} Aoeinooe Jaybily Jeymawos e pey iy ‘Apnis aseo siyy uj ‘Buissaooid abenBue) [einjeu i siauonnoeld pue siayoleasal Joj Bulyew-uoisioap pauLIoul a1el|ioe) ueds Apnjs aAneIedwo sy} JO S)Nsal
2y "suonejuswa|duwi [eonoeid JO SWIS) Ul SSOUSAIDSYS pue sinoiAeyaq Jisy) ojul syybisul Buipinoid ‘lepow yoes Jo sassauyeam pue syjbuals ayy Apuapi o) Buiwie ‘sjuswiadxe juasayip ybnouy) ejep Atejeudold yym jjing josejep onayjuAs e ssoioe mocmE_otma Uy ajenjeaa apn “(INT7) 1opow abenbue|
abue| Jeindod e pue ‘seNpow |\ 1 ST YiM (NN¥) SYomjau [einau Juaindal ‘Buiuies| sulyoew [eUoIpel) :SPOYIaL UoNE|SUBI} SUIYOBW daly) pajuswaldw o elep Alejeudoid wojsno Joj saLenb abenbuey [elnjeu Woly SpoylaW UondNIISUoS Alenb painjonys Jo uosiiedwoo e sjussaid Apnis siyL 1OvH1Say

Apnyg ase) v :sauanp abenbueT [eanjeN wouy uoonLsuoy A1anp painjonuls 1oy S|SPON UOHE|SUBILL SUIYIEN

S[IBED) JOJMIOf pue ZopUElIoS 0SOUSPIE) UIPUEI 01:60

*SIBIONIO OBS SOSIND81 8P 0SN 0 8 EoeBIBUS BIOURIONS € BPUO SOpEdIEqUIS SEWa)sIS eled salossiwoid ajusil|enadss 9s-WeSou }S8.10- WOpPUEY 8 991 UOISIad Sojapoul so ‘ogsioald o eifious ap ownsuoo ‘elougIajul op odwa) aijus sagdesuadwod

wejsixe eJoquia ‘anb Weolpul SOpe)INsal $ass3 “£Z'0 9P VI Wn wod ‘oesioaid Jojew & nojuasaide ‘zoa ens Jod ‘Z€1eold dTIN O 'SOIAq 96 INVY 9P 0SN Jousw @ S 9t 0edeidwod ap odwa) JOUsW O 9AS) JSa10- WOPUEY O ojuenbus ‘g0 9P OIPALU OIN|OSE 0LId @ (MW Z0'8HZ) EIBIsud 8p oWNSU0d
Jousw (sn p) elougIajul ap oduwie} Jousw ojad 9S-NoSBISEP 911 UOISIAd O “TINAULL E1ed OPEIOA JEjnojaA CONSQUBEIP ap BWIBSIS WN Wa Uo.da0Iad JoABININ| © 158104 WOPUEY ‘8811 UOISIOSQ 00D SOWLOB|E OPUEBZIIIN ‘Z0D 8P OBSSIWS 10d SEpo) Seu BIoURIoYS & Jewnss eled eunbew ep opezipuaide
wo epeaseq eibojopojew ewn sodoid opnyss a)s3 'SIOSSIWS 9P OESEZIWIUIW & BIOUIIOLS BNS 9 OBSBZIWUIO BU SOEsap sop Jesade ‘elossiwoid BAeua)|e BWN Xa]} SOINOJaA SO BuI0) ZOO 9P SAQSSI ap ogdnpal o eo)gbiaus eougiole Jod Epuewap a)usdsaId & ‘BAJOWOINE BLISNPUI BN LOVY1SEY

S9jUaN|Od P 9]0LU0Y d eI)YBIBUT BI9URIOYT eled SEARDAdSIad SEAON :X9]4 SOINDIBA Wwa NAULL opueiBajul

BAJIS YOJIAOUBA] pue BAJIS aUUBLIE)y ‘SOIiopajy Opjeulsiojy ‘Saio{ Sewoy] 05:80

“JobEW BY) Ul 9ANNSdUIOD PUE JUSIDIYS SI0W 84 0} JUBM Jey) SalUEdLOD Joj [eUassa
n wa|qoid sy} JO saINGLNE [e10IaWwwod oyads siapisuod ABsjess siy ) Bupew-ur
neziwndo ABisue oy} HOM SIYL LDV 1SEY

Buiwooaq ‘Joedwi [BJUSWUOIIAUS MO| Ypm suonn|os Bulkuapl 1oy anjea 1ealb jo aq o} panoid |00} [eqo|b pasodoid 8y “pouisl (dHY) $S8201d Ayoies
BLBJLD-NNW pajedIpap e ‘Alleuonippy ‘wa|qoid sy} Joj suonnjos [ewndo Bulgeus ‘pasodoid s Buljepow Buiwwesboid eonewsylew Jes

ankleuy sy} bt
9A93[qO-NINW e ‘siy) aAsIyoe 0] ‘swbipeled JIWOU0s PUE [e)USIUOIIAUS UO Paseq Wa)sAs [an)-jinw e Jo L

I [any-nnw ug ABiauz

Efseg Seon] v:n 0o\ [BAINOT 0€:80

0

£EIUESO0 INOILYOO1
BIja115 063]( UOJUB( pue JoJuNy [SSEID JIPJEA ‘SHIVHO

| sejuabijalu| OESI08Q 8P BPEWOL © OjusWEfoUE|d 13/ UOISSES  0€:01-0£:80

‘sagdequnpad seusnbad

ap sousuo SO Judwino eled epeyos) eyjew ap sojod sop Sjuslole OSEoo|E 9p Ojefoid WN OLESSBOBU 9 ‘SOININS SOY[eqe) Bled ‘0gdelado ap sojuod SO SOpO) Wa epeyds) eyjew ap gINS BWalsIs 0 Noz|jige)se 0jsodoid Jope|ojuod 0 anb Wesjsuowap Sopeynsal sO "saleaul| sieloljew sapepjenbisap

J0d epeziuio JojZIo-roundeA ap OBSeZI|IGeISS ap BLI03} B OPUBSN SOPE}SS O OBSEJUSWLIEal 8p SOYUED SOp OB3USIGO € BIAPISLOD OPNISe O ‘OSSIP Wy Jopeiab op OXIe OU BOJUEOSWI BPEAUS 9P Bouglod BU OJUSLINE WN 9P BULIO) BU BUISIXS 0ESeqINLad BN OWOO Wag ‘ewa)sis op e61eo eu
seoljaweled sagdelIEA SEPEISPISUOD OES ‘0pNISa ON "Blougnbayy exieq ap SEOIUBOAWO.}BIS SIQSE|IOSO 9P O}fa)8 O 21qos apepljiqe)ss e Jnueleb eled (GINS) wasAs sng ajunul sulyoely o|Buls . (S|NT) Seseaul| SieloLIew sapep|enBisap eiA opeareyd ajo.juod op ogdeojide e agdoid obiue 81s3 1OV 1SaY

saleaul sieldujely sapeplenBisaq elA OSIN-GIINS Ok opedi|dy opeaaey 8jo13u0

SB1I05 4 UOSTUSTS pue BS03 OSATS ST STToTey ‘SoATy Saio]. ejeejes] Blaqoy] ‘I OYeAies ST 03Sfouer] ‘Ol eSTog OUJeaTeyy OBoT 04:04

'se0juo9) sepiad se Jiznpal ap WY|e ‘opal BU SIQSUSJRIGOS 9P BIOULI0I0 Sp Speplliqedold e Niznpal NEAN-}OA S|05U0d
0 SOSED SO SOqWIe Wa anb WeJ}SoW SOPe)NSal SO & ‘SOPeIapISUOD OBS BIOUBIPELI 9P SOLBUSD SIO( "BIEd ‘W[Ag 8P SPEpIO Bp [eI0USPISaI OIUJWOPUOD WN 8p BAEjUSsaldal @ epezi|in 0e3INGuUISIP 9p apal \ "SIEal S80JIPalU Sp SOPEpP OPUEZ||iiN Jejos BIoURIPELl BU  [eI10USPISa BpuBWSp Bu sajuasald
$BZ8}90U| SE Jesapisuod esed epeziin 9 ojeD SJUO|\ ap 0BdE|NWIS  "BO1E}|0A0)0) OBdeIab op oedeljauad BpeAs|e WOD 0BSUS) BXIE] 9P OBIINGUISIP 9P 9pal BN W 0BSUS) ep oede|nbal eled saiosionul sou ajuasaid JJEA-1OA 9]0JjU0o Op eloBola B eols)iqeqold ewio) ap eljeAe obiue a1s3 "L OV 1SaY

uapISaY 0B3INGLISIA 9P APSY BUIN WS HEM-HOA SI0LUOD O BOHSIIIGRAOId dSIiguY

OSTOJY BUjjoie)) pue Blelia-] UEIAIA 0G:60

‘uonjesoj|e yueq Jojioedes padueleq sy} 0} UOIES] Ul PUB 8Sed 8Seq auj) 0} Uoe|al

U} J0}ONPUOD [E4)NBU BY) U} SISSO| JO} UolesUadwod pue sasso| Jamod uf uojonpai Jajealb e Juasaid pasn poyiaw ay) Jo S)NSal By L “oNsUNBYelaW yoleas pasiadsip Aq Paulelqo SI uoeZIWiUIW Sasso| Jomod 8y "Pajsa) SJe SPEO| JO S0UE[EqUN PASESIOUl PUB PEO| PAJel )M SBSED “}IOMJaU paouelequn

snq p¢ 333] Joj pauiopiad ale sisa) “abuel pamojle au) ulLym aBe)joA aU) 8je|nBal 0} pajsnipe aie s10je|nBal 9BE)IOA "HIOMIBU BU) Ul 8dUEB[EqUN PUE BAIJOESI 10} S8jESUadLI0D Jey) poyjew uojesuadwioo [eap! Ag uoieoo|ie Jojoeden si Jeded siy) ul pasn anbiuyos) 8y L “S}IoMjau paouelequn ul sasso| Jomod
asneo souelequn pue Jemod SAOEaY “PajieIsul siojenbal abeljoA ay) Jo sdvL Bunsnipe pue siojioedes Buieoojie Aq sOMISU UORNGUISIP B} Ul S9SSO| Jamod SZIWIUIW 0} SI 9AI0BIqO By | "pawiIopad S| }I0Mau UoNGISIP SBEJIOA WNIPSW SJIM-IN0} PAOUBIEGUN UJ [01)U0D JYA-)OA Jaded siy) u] LOvY1SaY

Ui/l J8qoyoQ ‘Aepsiny] Joj weiboid

G0:1Z ‘v20z/0LIve



velvy Wiy’ 21L-01-¥202/v202vad/weiboid-pews/Bio leyohses; :sdpy

slojesauan pajn

3S10 Y3m swaysAg uoynquisiq ul ie1naq abe}oA aziwiuly 03 poylsN paseq-bul ISV
JoTunr BIfaIA OJojY 8P SO[E)) 9SOf* pue BT eljelio] [olueq ‘BNyete) :m,tmm opIenps ey 0G:80

ISeJq 00L}9|e BISJSIS OP SIENJE SOPEPISS8JaU Sep oJjuap Jozel) apod oedn|os essa anb ojoeduwi o ‘|eas
ewa)sis W wa ‘sooneld sa)sa) ap olow Jod JepijeA @ apal & apodns ap 0IAIes ap ojusWIoaUIo) eled elsodoid Ouw0d E91e}0ACIO) BPINQUISIP OSEISB Ep OESEIUSWS|dW € Jejussaide eAnalqo oyjeqes) 9Sse ‘Opliuas 9SSON SOJIE}[0AC]O} SI0SIaAUI SO Olew Jod ‘OAleal ap oedesuadwoo ep oedejuswaldwi eu
B)S© 9p Sewa|qoid OPUBUOISEOO0 WA BOLIIS BWA)SIS OU 09 op oedlasul B)je e anb Jejjessal ajeA "eol)9|e opal & apodns ap odi) 8sse Jadaulo) ap apeploeded apuelb wod sjusabe wn owod as-elisow (o) epinquisip oedelab e ‘oynjul asse eled seploayuod
mmou:_ow se a5uaQ ‘oesus) ap sopenbape w_w>_: SO JajuBW Bp OABIGO O WOD ‘OANEeal op oedesuadwod ap SpePISSaoaU B Wele)allede ‘[aAeAoual oedelab ap oedessuad ejje o epuewsp ap sagdels)|e owod saiole) Jod sopesonosd ‘OBsUS) ap sagdeLen Wod d ‘edueinfes o ap saoiped

S0 Jojuew esed sepe|dwajuod Jas wesioald apal e apodns ap s905N|0s 3 OJesaP WN 8S-NOUIO} BPIOAUIO) BIBIaUS ap apepijenb e Jajuely ‘|oAeAoual oedelab ap oediasul ep OJuaWNe O & BDL)YS e1BIauUa 9p OWNSUOD Op 0BINJOAS B WOD SEWa|qold OpuBjUSLUS WA BlID|ISEI] BOL)Q|D wuw_ Vv LOVY.1Say

42

©B214)9]2 9paJ BU SOAlJeal ap oedesuadwod e eied epinquisip oedesab ep odwes wa og 1de a seanjny
TIEJTo5 OPEyIE)y OABJSNIS) puUe BAJIS Ep Elleiog OpIenpy 9SO ‘Sele0s SNue] SadoT EUelny ‘BAliS 5 BZNog op J18say) Ojjif" ‘BllaiiaS 0liaqiy UBlpYy ‘Seiq BZNnog ap Eueinial) Buiojeq 0€:80
9EIUESO0 NOILYOOT
I UOpUOT Y/ g OBO[ pue ElIBAIIO Opiedly ‘SHIVHO
| EPINGUISIQ OBSBIBY TH/ UOISSES  0€:01-0£:80

*8)$9) 8p OJewo)ne op sagdisues

Wo opeaseq 9}s8} op CJEWQINE 0AoU WN ojsodold o ‘OBE B}saN "epe;
0Jo10 win 8s Jnueseb esed seuessadau sagdewuojul Inssod oeu Jopeonsoubelp |} ‘ojuepod ‘openjol OjewQINe ou SOUad-N @ motwu ‘A mouw_mw ap sopId mmucwucoamw:oo s00 Jopeojsoubelp ou moc&:_::w«mu:_ mo_o_o Jod eosnq eu opeaseq E:w:oa ‘(s661) 1B ﬂw EmQEmw Jod Smoaoa Jopeojsoubelp
ou opeuidsul apepijigeonsouBelp ap oedeoyLSA ap 0pojew wn ojsodoid (o) ‘Jousjue oy|eqes) Wn w3 ‘sojeAssiul Jod opeziioduis) ojewglne opeweyd Og) 0 9 sale|nBai suabenbull ap sows) We sossaidxe oes sojuaweNodwod sond Sews)sis Woo Jepl| eled OPEZI|N O[9POLU OP OWSI[EULIO) O ‘SOJUSAD
U911000 B.1}ud OPLLI0AP 0dWa) O |OJUOD 3I0[D OJIUN WN BNnb W SOJRIOSIP SOJUSAS B SELIJSIS 9P SSSED BWN ‘SOjeAIdjul Jod OpezLodLS) SOJRIOSIP SOJUBAS B SEWR)SIS ap 9ssed & eled OpIpuRdxa 10} SOJOIOSIP SOJUSAS B SEWSJSIS WS Sey|e) op 0olsouBelp ap ewajqoid o ‘ejuawWwejusoay "L OVY1SaY

odwaj} ap ojeAajul WO apepljigesnsoubelp ap oedesylaA esed 104 ap easnq eu opeaseq owjuob|y
0JjiSeg ) OEO[" pue BUBIA 'S OABJSTID) ‘9puazay H OUBHSHTD 0L:0L

“Jaquinu 8ouaNbas O Wod OPIOJE B SOJUSAS Bp EIOUINDSS & JeuspIoal ap SPEpISSaoau B
was ‘0gdeojuNwWo op sosedje ap edussaid eu seyje} ap asoubelp ap spepioedeo e Jeoyjsw esed opesn Jas apod Jaquinu 30uaNbAS O OLICD OPEJISOW 9 8 ‘JAGUINU JOUSNDAS NSS WOD OPEDIUNWID  OJUSAS BPED SNb OPEISPISUOD T “OPEPJOGE 9 OBSEOIUNWIOD S SPAI WS OBSBAISSGO 9P SOSEIIE B SIJUI|ISal
¥@3S ap sey|e op asoubelp ap ewa|qoid O ‘Oy[eqel} B)SaN "BLIBSIS OU SEIOULIOO0 SENS SEP 9jUBIa)IP WSPIO BN WS SOJUSAS 8p 0BIBAISS]O B ‘ajuaiuajuanbasuod ‘@ 0edesjunwios Bu SOSEIJE B OPUBAS) ‘apal ep OESEPEIBap & OPIASP SSOSSIWSUEIIA] WO ‘Ol WAS SSI0SUSS 8p SaPal Wd OWOD ‘SOj|es-i}nw
ysou sapal Sepesn 0es SOSED SONNW W3 “ejueld Bp SOANISOASIP SOLEA 21JUS OBSEDIUNWOD 1303[9GEISS P SJUSIONS BJIBUEW BLIN 0PUSIBLIO) (¥ATS) 9Pal WA S0}8I0sIq SOJUSAT € SELISISIS WS SEPEZIin OBs 0BIEOIUNWIOD 9P Sapal ‘oedusnuEW & oedejuswaldw! ap SOISNO SO JIZNPal OPUESIA "LOVYH LSAY

sJoquinu

113N apay wa 1a Je IS Wo oe5eAIaSqO 9p SOSEIJE B 3)ul|isal sey|e} ap asoubelq
EBIfaI0}/] SO0IE}y pue OEpPUEIg SIUUB( ‘elia] OJ0Bd ‘SSUNN SO[Ie)) ‘SoATy SOOIE 0G:60

‘sey|e} Jejoajep wa ojsodoid opolaw op BlouIoYys e Jedylaa eled ojsodold ewa)sis

op sojuswedinbe sou sajusuew.ad 8 SS)USYIWISIUI SBY[E) SEPEINWIS OBS ‘W) 10d "EUIS)SIS Op JOPE|OJJUOD Op EPJES © BPEIIUS 9P SIBUIS SOU SB0EIa)[E OWOD SOPEINdWOod OS SOJUaAS Sono ‘enjesa))| eu ojsodoid ajuawWwalusoal ‘(1D0V(A) SEPRUOIOIPUOD S3QJISUEI) @ SEPJES WOD 0ONS|UILLIBISP Ojewgine

ap ojapow 0 9 ejue(d Bp BUWISISISGNS BPED 9P SIEJ0| SO[9pOW SO Jejussaldal eled opezijin owsijeuLo} O ‘ojsodoid opojew o Jejsa) eled OPEZIINN & OPEPNISS § OPEZI[BIUSISEP S|0LUOD LIOD EJIUQIEDSW EUE(d BN 8P BWAJSIS WN JOPEAIOW O|dLaXa OWOY) "SOPEdNUSP! SO[POL OpUESN Sey|e) ap 0B508jeop
ap epezijenus0sap einjayinbie ewn ejsodoid 9 obie 8)sau ‘euwlo) BSSaQ "S909BAIBSO Seldod Sens Wa aseq Woo SOpPJNIISU0D OEs S1evo| Saiopeoljsoubelp so [enb eu ¢ 1e4u30S3p Sey|e} ap 0dNsoubelp ap einjanbie ewn Jejuswa|dwi OLESS329U 9 ‘SEPINGUISIP OBS BWSJSIS OP S9g5eWIOojul Se opuenb
‘0JUB)a.)UT "0[9POLU OP BANEUINSS € 8 BWS)SIS Op 0EIN|OAS B 81)U8 elouedalosip BN BPEAISS]O 9 Opuenb Epejoslap 9 eyje) BWN ‘WissY "Bwajsis ojod opelab sey|e) ap 81AI| OPEAISSGO OjusLwenodwod o Jejnwis ap zedeo 0d1}1|oUOW O[9POW WN JeINdwod We )SISU0d SIS ap OESEONUSP! Y "BINjels:

eu sejsodoud welo) seyjey Jejos}ep ap 0ARaIq0 O Wod (SIS) SOJRI0SIQ SOJUSAT B SBWSISIS Sp OBSEONIIUSPI 9P SEOIUJY) ‘9)USWSUS0sY "BWAJSIS WN ap 0INBas & Zeoys ojuswieuoioun; o eed [EJIA 9 Sey|ey 9p Zeols 0e509)ap eled SOPOJYLI 9P OJUSWIIAJOAUSSSP O ‘('Y BUISNPUI EP 0JX8JU0D ON LOVY1SEY

1J13Uap] SO|9pOW opuesn ejue|d ewn wa p seyjey ap oe a

BIIGIO SOTTEY] pue BUEI OAEISTIS) 'OIUEqIT OI] SIS09ET OFED 08160

|eiwouljod [euoioeindwod apepixajdwod Inssod ‘oss| Jod ‘@ JopedyLISA OjewQINe wn wa opesseq o ojsodoid owjuoble O “saiejnBas susbenbul| Jod sopejapow SO}aIOSIP SOJUSAS B SeWa)SIS Wa 0BIedlLIaA ens e
eled owyioBle wn ojsodoid 9 @ %-apepijiqeonsoubeIpod e eled ajusidYNS 8 BLESSE0BU OBSIPUOD BN BPEjUSSaIdE  ‘OSSIP WYY "S8ZaA ) Sousw ojad Na1I000 B[} 8P 0JUSAS Wn anb oeplexs Wod Jeuiunalap ap zeded efes ewajsis Op SOJUaAS sop [eloled Oe5eAIasqo eyua) enb Jopedisoubelp wn sousw oe
anb JeinBosse we a)usLediseq )sIsuod anb 0} ‘0jUE) BIEd "EPEZI[E])USOSIP BINJNIISD WOO SELUISIS B 0D})|OUOL SOJRIISIP SOJUSAS B BWA)SIS WiN ap sepijadal sey|e) op apep!|iqeoisoubelp 81qos Sajus)sixe SOpe)INsal SO apualse obile 8)s3 1 OV 1SaY

EPEZI|EJJUSISIP BINJNIISS WOD

SOjusAe B 1S op

odai seyje; op apepil 1a
OSBg SOE) OEOT" pue JUOTI0 SRS 04:60

eLjsnpul J0jes ou 06819 D3| ep Sopep ap wabejapow ep ogsuedxa ap apepliqissod e JiNjouod [aAjssod (o) ‘esinbsad ap 0ssa201d op 0ESNPUOO Bp
N eu opeaseq seoLjole S0dE(EISUI @ SIeLISNpU SOssao0.d ap opelBajul ojuswieloyuow ap ojepow win sodoid eosnq ‘oBipe op [esab oAlalqo o ‘siejsnpul sejued sep oedeziwio ep o [ea odwa) wa sosioald sopep ap oedisinbe ap sepepissedau sep sjuelq 1OVH1SaY

Jped v *05819 O3 Bukou ep ogde:

oseQ ap opnjs3 :sleuysnpu| sejue|d We 05819 93| Bp sopeq ap wabejapojy @ ojuswelojiuo
SadoT BUCA pue )8 OfjoA adlifo- SMayIeyy ‘BlloNbIS BUUBAOS ‘BUS[O[ BIEAB]Y ‘SUIIEJ EfifeN 0G:80

117 BINWIO} Bwin opuesn apepijigeonsoubelp e seoyuan eled {Bupjosyo-[opoWIXa) 9p SEOIUd) OPUEZINN OWILOBIE WN SOWSYBUI0) ‘S)usW(eUl “apepliqedsoubelp op OBSIULSP BAOU BN SOWS0BUIO) ‘SOPE)INSaI
$9589 WOY "seolwole saodisodoid o sagde ap |eidied oedeAsasqo e opuelapisuod ‘{BuLaynishixa) oe oedejas Wod sodel) ap eloug|eAinba e sowiuyapal ‘wabepioge BAOU BSSS WO Jepl| eled ‘seolwole saodisodold ap ojuenb saode ap ojuey |eiosed oedealasqo e eiapisuod anb wabeploge ewn sowodoid
‘ope}sa ap ogdelsqe ap wabepioge ewn opuesn welojdxa soyjeqey) sunbje ojuenbus ‘ogde/ojuans ap oedesisqe ap wabejepow ap Wabepioge ewn OpUBISPISUOD 0SS! Welo|dxd SoY[eqel) SONW ‘SOJR.ISIP SOJUSAS B SBWISJSIS 9P BJNJEIa)i| BU SJUBAS|SI OJUNSSE WN 9 Seyle) op asoubelq LOvY1Say

seojwoje sagdisodoid a sagSe ap |erosed oedealasqo opuesn seyjej ap asoubeig
Byuny ep oyjuie) opienps ojuojuy pue Saunjy 0ea] Ellel/ OpJenpy ‘OfjeAle)) [ueyemey] Uelr] ‘IXA[ oJioJuopy ObeIy] 0g:80
GEIUE3S0 NOILYOO1
BUBIA S 0ABJSND “HIVHD
@3S wo seyjey op asoubeiq i/ UOISSES  0€:04-0£:80

‘ope)|nsal Joyjaw nojussaide (Wini [euis @ OUBIPSW [BUIS ‘[2ap! [EUIS) SEXIE) Sal} WS OIPe 8p [euls op elougjod & apiAp anb opojaw o anb opuas opejnsal Joyjew wejussalde SopojoLl sassap sienb Jesijeue ap oJNu; O WOD olpel 8p

[euls op elougiod eu aseq Wood 9ol o Jesuaduwiodsl esed sopopw ¢ sopesedwoo ogs “seusjue sejdninuw Jejnwis esed 0}2.0SIP SJUSIGWE WN W OIpeJ Jp [euls Op eougjod ep sagdejnuwis @ Buiuiea-p 0diojey Jod opezipuaidy 9p owjloB|e O OPeZIiN 9 ‘0SS| led "OlpeJ 9P [BUIS JOY[SW O WOD SIeD0| BL0oIad
0qoJ 0 anb opuljueseb ‘seloss|suel} SBUSIUE  QJOJ SIJUS OBXSUOD B Iez|wixew ajus} anb soyuiwed ap Jopefsueld wn sodoid oyjeqel) 8)sa * AQOW SQQO. WOod sagdelado anb sjueleb aseq

B 9 0g0J O 8JUd 9)UBJSUOD OBX3UOD BN Jojuely "edueinbas @ apnes g 0osu ws)uasaide anb SIBO0| OWSaW 9E © sleusnpul sejualque ‘oednpoid mu sejue|d owoo ssjusIquie Wwe 110 m_mE Sealg Sep ewn @ 0B3eOIUNWOD Y 1 OVY 1SaVY

> Jefoued esed oy lound monE sop sagdesado seu se:

oe3eoiunwod ap oedeziwijo e opuesia 0310)a1 Jod opezipuaide Wod SIPAQW SQQOI 3P ap esed ap sao5uny ap asijeuy

Sejaig OABJSTIE) pue OJo OPUBLUTY ‘To[gIes ORJINEjy ‘Pid 9IpUY 0L:0L

‘saseqe)ep pa)sa) Om) ay) Joj saoue)sip Jajealb je Aousiolye Jejealb pejesisuowsp sjepow Buimopeys [ewloNBo pue [ewloNBoT ay ‘Ajjeu

leubis olpes Bupuesaidal 14 810W 8q 0} PaA0Id [BPOLU AEHOML SU} JBU} SJEOIPUI SHNS3I U | "SIUBWILOIIAUS BYI|-JOPLIOD Ul S10qOJ 8jiqow BUISN S}sa} YBNoay) pa1os]i00 Im ejep [ejuatuuiadxd ‘su
10} |apow uonebedoid olpes 9|gE)INS JSOW BU) SBUIWIL}P pue suolfal ojul JUBWUOIIAUS U} SBPIAIP Jey) wiyuobje ue Buikojdwa Ag ‘sjoqous ajdiynw Buisn syuswuoliIAUS JOOpU! Ul S|opow 8be1an00 [eubis olpes jo EmE«m:_um pue sisAjeue ay} uo mwm:oo& m_o_tm siyL Ayenb w__ mc.u:w:zc_ anom* wE azAjeue
PUE Way) Usamlaq paniwsuel) [eubis ay) [9pow 0} [eNUaSSa SI )l ‘SJ0qol JIGOW LSaMIa] UOIEDIUNWIOD S0UBYUS O] “J0JOB} [BOIILO B S| SJ0q0] 3]iqow BUOWE UONEOIUNWWIOD SAI0SYS ‘9SBaIOUl 0} SNUNUOD ‘S80eds PauUlUOD pUE JOOPU! SEB YONS ‘SJUsILOIiAUS Xa|dwoo ul suoleoldde onogol sy 1OV LSaY

soqou sojdiynuw wod Joopui sojuswiliadxa esed olpes ap [euls ap BINLBAGOD ap Sojapow ap ajsnle ap asieuy
Sejjoi OABISTD pue JUBSSag (oD ‘PID 9IpUY ‘SOUED Bjos 05:60

‘UUBLLISYDY 8P OwlIoB|e 0 8s-ezijin opuenb ojnojeA op elgjeles ep apepiqnipald e Jsale anb 0 ‘%G 8P OWIXEW OIPYLL 0118 WN 8S-8A8}GO ‘SOIESUD SOp Opejnsal

owo) "odnojoid o Woo sjuswlelUBWILIAdXS SOPIIGO SO & SOPENLWIS SOJUC SO 81)US OAIJE[9) OIS Op BSI[EUE BU 090} WA} OPNISS O “SEO1YI0adsa sepedia)se sapdallp Woo ‘sejunsip sedejo sau) WA seugielel) se Jeosew esed S3)UaIa)IP S9100 9P SEIOUED OPUEZIINN ‘SOOLIPW SOXIS WO BY|0} BN Wa odiojoid op
evgjales e Jensibal o SOPHYO ‘slejuswiliadxe Sopejnsal Wod epejnuwis elgjelel) e Jesedwod esiA 0pnise 91s3 "GefEN SIEM}OS OU OPEINLIS ‘UUBLLISYDY op owjlioBle ojad EJI9) @ SEPOI SEp SPEPIOO|aA Ep OE}Sab & apuo ‘sepol oxenb ap epiznpal ejeoss Wwe 0diojold Wn OpUELD @ ‘9j01UOO 8p SpEepIUN OU0d
OUINPJY WN OPUBZIIRN "SEAIND W3 S8juapuadapul SSPEPINOIeA JjiIad @ SBIOjOW SO JeuapI00d eed (30S) 00IUQIRIT [BIDUSISJI] P BLISISIS LN 8p oeSejusLa|dLl BU OPUBJO) ‘SEIIaSEl) SEPOI SEU [ENPIAIPUI OB} WO B[e0sa euanbad we 0d1iojoid Win 8p OJUSLIAIOAUSSEP 0 9A81088p OBILE O LOVYLSEY

[Z] seaiasel] Sepoy Seu [enpiAIpul ogdel ] ap ejeas] euanbad wa 0diojold wn esed 0d1uo9|3

| 1Q 9p BWAI)SIS Win ap opnjs3
% PUE E77B78S] 098198 01pad] OBOT 0E-60

‘sold sousnbad wod opefasap ojuod oe opuebayd ebied e woo ‘ebied

-LNVA-LNVA ewajsis o einbas esiauew ap znpuod ojsodotd Jopejosjuod o anb weljsow siejuswiiadxa SOPe)NSay "SJuezi|Sep OpPOW WS SOPeaseq SOJIWEUIP Saiopesuadwod Sopeuoidipe oes sienb Soe ‘S| NYA SIop so eled apeploojaA ap seloualajal opuelab ‘oedewlo) Bp 9|0uU09 O opuezijeal ojnu odedss
OU Opeaseq J0Pe|ojUOd O WO ‘[enuIA einjnuise ep ewbipeled o 9 oss| eled aseq v ‘sagdequniiad Jejiefos op 0ANBIGO O WO ‘BjuEZI|Sap OPOW WS Opeaseq ‘L N/ eped esed 0dlweulp Jopesuadwod wn & OBSewlo) e eled 0d[BWaUID 09.| WN SAJOAUS 8[0)U0O ap einjalinbie ‘0SS! JEJIAS OPUESIA apeploud

Ui/ | 418qo3oQ ‘Aepsiny] Joj weibold G0:1¢ ‘¥20z/0Live



43

24/10/2024, 21:17 Talk 5493
A" (ongresso Brasileiro Docs / Log_out
c CBA 2024 (program author) - —p daegét&""atwa
News | Alerts

Talk 5493

Published slides
Update slides
Update preprint

This talk has slides published on the EasyChair Smart Slide pages. To view published slides click on "Published
slides" in the upper right corner.

If you wish to update these slides click on "Update slides".

This talk has an associated preprint submitted for publishing in EasyChair Preprints. To access or update this preprint, click on
"Update preprint" in the upper right corner.

The talk information cannot be modified.

Talk

Title

Authors

Abstract

Author keywords

Number
Two-session
Session

Session chair

Estudo de um Sistema de Diferencial Eletronico para um Protétipo em Pequena Escala de Tragdo Individual nas
Rodas Traseiras

Jodo Pedro Pacheco Pereira and Leandro de Medeiros Sebastido

O artigo descreve o desenvolvimento de um protétipo em pequena escala com tragdo individual nas rodas
traseiras, focando na implementagdo de um Sistema de Diferencial Eletronico (SDE) para coordenar os motores e
permitir velocidades independentes em curvas. Utilizando um Arduino como unidade de controle, e criando um
protétipo em escala reduzida de quatro rodas, onde a gestdo da velocidade das rodas é feita pelo algoritmo de
Ackermann, simulado no software Matlab. Este estudo visa comparar a trajetéria simulada com resultados
experimentais, obtidos ao registrar a trajetéria do protétipo em uma folha com eixos métricos, utilizando canetas
de cores diferentes para marcar as trajetdrias em trés etapas distintas, com diregSes estercadas especificas. O
estudo tem foco na andlise do erro relativo entre os pontos simulados e os obtidos experimentalmente com o
prototipo. Como resultado dos ensaios, obteve-se um erro médio maximo de 5%, o que atesta a preditibilidade
da trajetdria do veiculo quando utiliza-se o algoritmo de Ackermann.
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