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1 INTRODUGCAO

Robdtica é a area que estuda os sistemas que integram pegas mecanicas
automaticas controladas por circuitos integrados, onde os robés modveis possuem a
capacidade interagir com o ambiente através de atuadores e sensores para perceber
o0 ambiente em seu entorno.

Esta percepcdo do ambiente pode ser armazenada na forma de mapas, o que é
fundamental na hora de tomar decisdes relativas ao ambiente, pois todas as
decisbes poderdo ser feitas levando em conta todo o meio, ndo somente o que esta
sendo lido pelos sensores no momento.

2 REFERENCIAL TEORICO

Como abordado em outros trabalhos, o mapeamento deve ser feito com base em
mapas topoldgicos ou métricos (Murphy, 2000) (Thrun, 2003),

O mapa métrico normalmente é representado por um plano dividido em células de
tamanhos iguais que representam o espaco onde o robd pode ou nao percorrer
como mostra a figura 1.

O mapa topoldgico pode representar o ambiente por meio da ligagcédo entre pontos de
referéncia(Thrun, 2002) como mostra a figura 2

Figura 1 — Exemplo de um mapa métrico.

Fonte: Hata, 2010

Figura 1 — Exemplo de um mapa topoldgico.
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Fonte: Hata, 2010
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3 MATERIAIS E METODOS

Estdo sendo utilizados kits robdticos da plataforma LEGO Mindstorms a fim de
executar testes que envolvam a localizacdo do robd e a percepcao através de
sensores sonares, bussola e odéometros.

Esta sendo desenvolvido um algoritmo capaz de calcular a distancia percorrida pelo
robd utilizando as diferencas de leitura entre os sensores e a rotacdo do motor, onde
ao mesmo tempo efetua uma leitura dos objetos em sua lateral.

4 RESULTADOS e DISCUSSAO

Espera-se que seja encontrado um mapa métrico onde o robé deve executar a
navegacao e reconhecimento da area entre os obstaculos impostos pelo ambiente.
Nos testes realizados até o momento, foi detectada uma diferenca consideravel
entre a leitura feita pelo sensor ultrassénico e o cenario real, o que esta sendo
estudado como minimizar essa diferengca. Uma possivel solugao seria tratar com um
maior numero de leituras e uma diminuicdo da distadncia entre o sensor e o
obstaculo.

Outra solugédo para o problema de precisdo, € a substituicdo por um conjunto de
sensores infravermelho, nos quais ja esperamos a finalizagdo do processo de
compra.

5 CONSIDERAGOES FINAIS

Os algoritmos de mapeamento sdo essenciais na robotica movel, na medida que
sem eles nao seria possivel realizar a navegacao autbnoma dos robds. O
mapeamento tem como fungdo gerar informagdes espaciais sobre 0 ambiente ao
redor do robd.

Com apenas dois meses de trabalho no projeto, o embasamento tedrico obtido
permite que seja feita uma varredura do ambiente onde se pode medir a distancia
entre os obstaculos e a distancia percorrida utilizando os principios dos algoritmos
de mapeamento.
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