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Resumo

Este projeto consiste no desenvolvimento de um sistema de comunicacdo e
visualizacdo de dados para maquinas moveis. Contempla a integracdo de 2 joysticks
de maquinas e modulo de Entrada/Saida através de comunicacdo CAN Bus. O sistema
implementado permite a integracdo de diferentes tipos de sensores e atuadores e seu
controlo e monitorizacao através de uma HMI.

A consola HMI instalada, possui um controlador integrado, que lhe da capacidades
de processamento de dados além da componente de visualizagdo. Num cenario real,
consola sera instalada na cabine das maquinas e vai permitir ao utilizador visualizar
em tempo real os acionamentos que faz, bem como os dados provenientes dos
sensores.

Palavras-chave

Monitoriza¢do, Maquinas moveis, CAN Bus, Industria 4.0, Digitalizacdo
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Abstract

This project consists of developing a communication and data visualization system
for mobile machines. It includes the integration of 2 machine joysticks and an
Input/Output module via CAN Bus communication. The system allows the integration
of different types of sensors and actuators, their control and monitoring via an HMI.

The HMI console installed has an integrated controller, which gives it data
processing capabilities in addition to the visualization component. In a real-life
scenario, the console will be installed in the cab of the machines and will allow the
user to view the actions they make in real time, as well as the data coming from the
Sensors.

Keywords

Monitoring, Mobile machines, CAN Bus, Industry 4.0, Digitalization
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