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Contexto

Veiculos com membros articulados conseguem se movimentar por terrenos irregulares
nos quais outros robo6s tém dificuldade ou simplesmente ndo conseguem. Uma das
razdes que permitem robos articulados se movimentarem por areas irregulares é o
fato de estes fazerem uso de pontos de apoio espacados e isolados, enquanto rodas
precisam de uma area de contato continua. Em um terreno irregular, rodas poderiam
ficar presas em buracos, impedindo o robd de se movimentar, enquanto membros
articulados mais dificilmente sao limitados por este problema, podendo apenas colocar
seu ponto de apoio apds o buraco (RAIBERT, PLAYTER, et al., 1995).

RobOs moveis sdo, em geral, alimentados por baterias e tém, portanto, energia e
tempo de operacgdo limitados (WANG, WANG, et al., 2008 ). Ao exaurir a energia da
bateria, é preciso que a mesma seja trocada ou recarregada. E preciso entdo, garantir
gue um robd movel tem energia suficiente para realizar a tarefa designada e voltar
para a estacdo de carregamento ou troca de baterias. Minimizando o consumo
energético, é possivel realizar mais tarefas entre duas viagens consecutivas a estagao,
aumentando a eficiéncia do sistema.

Um rob6 conectado a um fio tem seus movimentos limitados para que nao haja um
emaranhado e a locomocdo seja impossibilitada ou os cabos cortados. Um robd
autébnomo permite a movimentagdo sem essas restri¢des., facilitando a movimentacgao
e acesso a areas dificeis.

Para ilustrar a aplicacdo do sistema proposto, é possivel pensar em um rob6 que deva
realizar reparos em objetos no fundo do mar. O terreno oceanico é bastante irregular,
sendo entdao um rob6 com membros articulados o mais indicado. A comunicagdao em
meio aquoso é bastante dificultada, portanto um rob6 auténomo que ird realizar a
tarefa predeterminada ndo ird precisar se comunicar constantemente com o controle.
Por fim, devido ao monitoramento da sua bateria, o rob6 sabe quando deve se dirigir a
uma estacdo de carregamento que estard fixa e pode ser conectada a central de
controle por cabos sem prejuizos para o sistema.



Objetivo

Objetivo Geral

O objetivo do

trabalho é especificar os componentes eletronicos necessdrios

para a construgdao de um rob6 hexapode e implementar algoritmos de movimentacgao,

testando-os através de simulagdes do referido rob6 em ambientes desconhecidos.

Objetivos Especificos

e Especificagdo dos componentes eletronicos do rob6 fisico

(@]

e Edicao

Especificar servomotores, sensores, micro controlador e bateria
do sistema. Os componentes eletronicos devem ser suficientes
para garantir que o sistema ird funcionar, no pior dos casos,
atendendo requisitos minimos. Tais requisitos podem ser, por
exemplo, tempo de autonomia e/ou o peso maximo que o robo
é capaz de carregar.

do modelo 3D do rob6 existente no simulador V-REP para

acrescentar sensores e atuadores.

o

Para que a simulagao seja fiel ao que se espera acontecer na
pratica, é preciso fazer alteracdes em um modelo pre-existente
no software que serd usado. As alteracGes serdo dependentes da

especificacdo eletronica do sistema.

¢ Implementagdo do algoritmo de movimentagao e realizagao de tarefas.

(@]

O objetivo primario do sistema de controle deve ser garantir que
o robo tenha sempre energia suficiente para realizar a tarefa (ou
conjunto de tarefas) atribuida e retorne a estacdo de
carregamento. Para que sejam realizadas o maior niumero de
tarefas entre um carregamento e outro, é preciso que a
movimentacdo seja otimizada, o que é um desafio quando o

ambiente é dinamico ou desconhecido a priori.
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