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10 
Anexos 
10.1.  

Anexo 1 – Certificado de Calibração e Especificações Técnicas do 
Correvit  
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10.2.  

Anexo 2 – Especificações Técnicas do MQ200-PRO 

 

DBD
PUC-Rio - Certificação Digital Nº 0621480/CA



 

 

105 

 

DBD
PUC-Rio - Certificação Digital Nº 0621480/CA



 

 

106 

 

DBD
PUC-Rio - Certificação Digital Nº 0621480/CA



 

 

107 

 

DBD
PUC-Rio - Certificação Digital Nº 0621480/CA



 

 

108 

 

DBD
PUC-Rio - Certificação Digital Nº 0621480/CA



 

 

109 

 

 

DBD
PUC-Rio - Certificação Digital Nº 0621480/CA



 

 

110 

 

DBD
PUC-Rio - Certificação Digital Nº 0621480/CA



 

 

111 

 

DBD
PUC-Rio - Certificação Digital Nº 0621480/CA



 

 

112 

 
 

 

 

 

 

 

 

DBD
PUC-Rio - Certificação Digital Nº 0621480/CA



 

 

113 

10.3.  

Anexo 3 – Arquivo Matlab da Simulação Desenvolvida 

%% Método de Stretching (Parte 1) 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%% 
%% 
% Este programa lê os dados de aceleração lateral, velocidade 
% longitudinal e tempo do excel (aquisitados pelo sistema de  

% aquisição MaxQData MQ200-PRO), depois faz um tratamento desses  

% sinais de acordo com as características de cada sinal. Faz-se  
% então uma correção de ângulo tangente e depois uma outra  

% correção de ponto final e inicial do percurso fechado. 
%% 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%

%% 
% Funções utilizadas: entrada.m 
% Simulink: sim_volta_1 
%% 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%

%% 
% Filtro filt2 
% Utilização do filtro criado na toolbox e salvo no  

% filtro_filt2.mat 
% Esse filtro foi salvo em função de transferência, dada por: 
%    
% Transfer function: 
% 0.004543 + 0.009087 z^-1 + 0.004543 z^-2 
% ---------------------------------------- 
%        1 - 1.8 z^-1 + 0.8187 z^-2 
% 
% Sampling time: 1 
% Esse filtro tem frequência de amostragem (Fs) de 20Hz, com banda 

% de passagem = 0.2 x Fnyquist; onde Fnyquist=Fs/2; 
% A chamada é: Y = filtfilt(b,a,X), onde FT=b/a. 
% num_filt2=[0.004543 0.009087 0.004543]; 
% den_filt2=[1 -1.8 0.8187]; 
%% 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%% 
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%% Início do programa: 
clear all; 
close all; 
clc; 
% Leitura e tratamento dos dados gerados em excel de aceleração  

% lateral, velocidade. 

% longitudinal e tempo, pelo sistema de aquisição de dados. 

  

[Dados]=xlsread('volta_50kmh.xls'); 
n=length (Dados); 
for i=1:1:n-2 
        Temp(i)=Dados(i); 
%         Track(i)=Dados(i+n); 
%         Longitude(i)=Dados(i+2*n); 
%         UTC(i)=Dados(i+3*n); 
%         Vmph(i)=Dados(i+4*n); 
        Vkmh(i)=Dados(i+5*n); 
%         Satcont(i)=Dados(i+6*n); 
%         LatGgps(i)=Dados(i+7*n); 
%         Latitude(i)=Dados(i+8*n); 
%         Distft(i)=Dados(i+9*n); 
%         Distmiles(i)=Dados(i+10*n); 
%         Distkm(i)=Dados(i+11*n); 
%         Distperc(i)=Dados(i+12*n); 
%         LongGgps(i)=Dados(i+13*n); 
%         trigger(i)=Dados(i+14*n); 
%         HDOP(i)=Dados(i+15*n); 
%         LongG(i)=Dados(i+16*n); 
        LatG(i)=Dados(i+17*n);                  
end; 

  

% converte unidades: 
Vkmh=Vkmh/3.6;  %passando de Km/h para m/s 
LatG=LatG*9.81; %passando de G para m/s^2 

  

% filtra e interpola os dados: 
[LatG_F,t_a]=filtra_interpola_acel(LatG,Temp); 
[Vkmh_F,t_v]=filtra_interpola_vel(Vkmh,Temp); 
ti=t_a; 
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% envia o tempo da trajetória para o simulink: 
Temp=evalin('base','Temp'); 

  

%% Início da Simulação 

  

% Parâmetros da simulação. 
nt=length(Temp); 
tf=Temp(nt); 
dt_sim=0.5; 

  

% execução da primeira rodada, usando apenas os dados recebidos: 
p1=0; 
p2=0; 
p3=0; 

  

% envia os dados para o simulink: 
p1=evalin('base','p1'); 
p2=evalin('base','p2'); 
p3=evalin('base','p3'); 

  

sim('sim_volta_1'); 

  

figure(1) 
plot(-xt,yt),title('Trajetória da Pista Sem Correção'),xlabel(' 

Posição X (m)'),ylabel('Posição Y (m)'); 
axis([-5000 1500 -5000 1500]); 

  

% execução da segunda rodada, com correção do angulo tangente: 
nfi=length(fi); 
T=length(xt); 
Efi=fi(nfi)-(2*pi); 
Es=s(T); 

  

p1=Efi/Es; 
p2=0; 
p3=0; 
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% envia os dados para o simulink: 
p1=evalin('base','p1'); 
p2=evalin('base','p2'); 
p3=evalin('base','p3'); 

  

sim('sim_volta_1'); 

  

figure(2) 
plot(-xt,yt),title('Trajetória da Pista Com Correção do ângulo 

tangente'),xlabel(' Posição X (m)'),ylabel('Posição Y (m)'); 
axis([-2500 3200 -3000 500]); 

  

% execução da terceira rodada, com a correção dos erros de x e y: 
T=length(xt); 
Ex=xt(T); 
Ey=yt(T); 
Es=s(T); 

  

p1=p1; % é necessário manter a correção feita anteriormente. 
p2=Ex/Es; 
p3=Ey/Es; 

  

% envia os dados para o simulink: 
p1=evalin('base','p1'); 
p2=evalin('base','p2'); 
p3=evalin('base','p3'); 

  

sim('sim_volta_1'); 

  

figure(3) 
plot(-xt,yt,'g'),title('Trajetória da Pista Com X e Y 

Corrigidos'), xlabel(' Posição X (m)'),ylabel('Posição Y (m)'); 
axis([-1900 1000 -1900 1000]); 

% 

%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%% 
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