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Desenvolvimento de um Sistema Programavel para Reproducdo de Trajeto realizado por

Robds Autbnomos.

Jodo Victor Ramos Faria*, Rodrigo Luiz Ximenes, Talia Sim&es dos Santos.

Resumo

Este trabalho consiste na elaboracdo de um sistema capaz de reconhecer e armazenar uma dada rota, a fim de
possibilitar 0 movimento autbnomo de um robé em um trajeto escolhido. Para o desenvolvimento deste sistema,
utilizou-se uma placa Arduino MEGA, mddulos Xbee, rodas, motores, sensores e outros componentes eletrénicos e
mecanicos de uso geral. A gravacao da rota é feita através dos dados dos odémetros acoplados as rodas.
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Introducgéo

Com a evolugcédo e o barateamento dos sistemas
embarcados, houve um avanco no mercado de
dispositivos autbnomos. Um exemplo é o aspirador de p6
inteligente, que esta cada vez mais comum nas casas. A
proposta deste projeto é desenvolver um veiculo
robotizado, capaz de adquirir e gravar dados de
movimentacdo de um determinado trajeto estabelecido
pelo usuéario e percorré-lo em um momento posterior de
forma auténoma.

Uma pesquisa que serviu de base para este
trabalho foi realizada a fim de analisar irregularidades das
rampas de acesso ao cadeirante. O monitoramento do
deslocamento foi feito através de oddmetros de IF
acoplados as rodas?.

Para o desenvolvimento deste projeto foi utilizada
uma placa microcontroladora Arduino MEGA? para
acionamento dos motores e comunicagbes. Também
foram utilizados modulos Xbee para transmissdo e
recepcao de dados, rodas, motores, sensores.

Resultados e Discusséo
Primeiramente, o robd foi
manualmente através de um controle remoto
desenvolvido neste trabalho. No trajeto manual, a
contagem dos oddmetros é enviada a cada segundo para
um computador, que os armazena. Posteriormente, no
processo de reproducdo de trajeto, os dados dos
odbébmetros sdo enviados de volta ao robd, que os utiliza
no algoritmo de reproducéo de trajeto desenvolvido. Toda
a comunicacao sem fio foi realizada através dos modulos
Xbee. O rob6 desenvolvido € ilustrado na Figura 1.

controlado

Figura 1: veiculo robotizado

Os resultados deste trabalho sdo baseados nas
diferencas entre o0s deslocamentos manuais e
reproduzidos. Utilizando um sistema de coordenadas
cartesianas 2D onde X representa um deslocamento
lateral e Y um deslocamento frontal, foi construida a

Tabela 1, que apresenta o0s resultados de seis
reproducdes de um trajeto aproximadamente reto, que foi
manualmente tracado. Deslocamentos negativos
representam desvios para a esquerda e para trds nos
eixos X e Y, respectivamente, assim como em um
sistema cartesiano.

Tabela 1: Erros provindos das diferencas entre o trajeto
original e os reproduzidos. Para o trajeto manualmente
tracado: X=3,40cme Y =1,63 m.

Trajetoria Desloc. Desloc. Erro
em X (cm) emY (m) percentual

emY

#1 6,60 1,552 -4,78%
#2 -7,50 1,671 2,53%
#3 10,00 1,600 -0,88%
#4 3,00 1,564 -4,05%
#5 6,90 1,551 -4,85%
#6 9,90 1,551 -4,85%
Média 4.82 1,582 -2,98%

E natural a ocorréncia de grandes desvios
laterais, jA& que o deslocamento nesta dire¢cdo foi na
ordem de centimetros, ordem essa a mesma da
resolucdo dos oddémetros. J4 os desvios frontais foram
considerados satisfatérios, uma vez que a Unica
referéncia de reproducdo sdo dos oddmetros e ndo ha
nenhum sensor de orientacédo.

Conclusdes

Para curtas distancias, os resultados indicaram
gque a reproducdo de trajetos utilizando apenas
oddmetros é satisfatéria, o que permite a aplicacdo desta
técnica em diversas aplicagbes tais como: robds de
monitoramento para seguranca, rob0s para transporte
de materiais, equipamentos domésticos autbnomos,
entre outras, sem 0 uso de técnicas de guiamento como
linhas de referéncia visual ou guias metalicos.
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