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RESUMO: A robética movel surgiu por volta dos anos 60 com a necessidade de abastecer as maquinas das grandes
células de producdo. A principio surgiram os AVG’s, que percorriam as fabricas através de trilhos, a partir de entlo,
novas tecnologias apareceram e diversificaram o uso dos rob6s méveis, saindo do setor industrial e atingin do outros
ambientes. A pesquisa na éarea da robdtica movel ainda é recente, mas as estatisticas mostram que a venda de robds
moveis no mercado sdo grandes, e a demanda dos servicos realizados por essas maquinas tende a aumentar. A pesquisa
na &rea da robdtica mdvel envolve alguns desafios, dentre eles esta o sistema de navegacdo e posicionamento, foco
deste trabalho. No que diz respeito ao sistema de posicionamento, o maior desafio esta na aplicagdo de robds méveis em
ambientes externos, executando algoritmos que lidem com tantas incertezas. Sera desenvolvido um sistema de
triangulacdo por meio de beacons (far6is), ou seja, o posicionamento do robd sera calculado através de um algoritmo
que, a partir da leitura dos &ngulos de recepg¢do dos fardis, determinara a distancia do rob6 dos mesmos.
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INTRODUCAO

A robdtica movel esta presente em diversos setores de servicos: nas tarefas domésticas,
entretenimento, assisténcia aos deficientes, reabilitacdo, seguranca, transporte, agricultura, na area médica,
construcdo civil. Todas essas aplicagdes envolvem a mobilidade sem qualquer interven¢éo humana, para isso
procura-se desenvolver métodos que tornem o comportamento dos rob6s o mais proximo possivel do ser
humano. A realizagdo autdnoma destas tarefas necessita de alguma forma de inteligéncia capaz de lidar com
a incerteza e complexidade inerentes as proprias tarefas (RAMOS, 1995).

Por conta disso, um fator a ser considerado é a complexidade em implementar algoritmos que lidam
com tantas incertezas. Por isso muitos robds desenvolvidos sdo voltados a ambientes controlados, como
casas e fabricas, pois estdo sujeitos a um menor nimero de eventos imprevisiveis. Ja& em ambientes externos,
como uma rua, devem ser considerados muitos elementos que poderdo vir a se tornar um problema para a
atuacdo do robd, por exemplo, as areas transitdveis, os obstaculos fixos, os méveis e também elementos
naturais que possam interferir na leitura dos sensores (ruidos).

Segundo Ramos (1995) os referidos robds moveis englobam basicamente dois componentes
fundamentais: um sistema de atuacao que lhe permite executar uma dada tarefa e um sistema de percepcéo
que permite localizar-se no ambiente onde se opera. Segundo Bianchi (2003) a localizacdo de robds méveis
consiste em estimar a posicdo de um robd mdvel por meio de um mapa do ambiente em que o robd esta
inserido e informacOes obtidas de seus sensores. O mapeamento também € fundamental para o
desenvolvimento de robds mdveis, ele consiste na varredura de todo ambiente em que o robd ira atuar, sendo
indispensavel para a navegacao, pois esta exige um mapeamento detalhado do ambiente.

Alguns métodos assumem que o conhecimento sobre o ambiente é completo e perfeito, e entdo
constroem um modelo de ambiente livre de obstaculos. Sendo assim o sistema motor é acionado de maneira
que a trajetoria possa se feita da melhor maneira possivel. Outros métodos mais realisticos utilizam sensores
como meio de percepcdo de mundo, identificando os possiveis obstaculos que ele ird lidar, sendo assim os
sensores auxiliam na criacdo de um mapa local, para entdo executar as técnicas de trajetéria. Mesmo assim, é
uma tarefa dificil desenvolver um sistema de navegacdo através da percepgao sensorial por conta do grau de
incerteza envolvido.

O presente trabalho consiste em desenvolver um sistema de navegacdo baseado na triangulacdo, um
método flexivel e preciso que se caracteriza pela localizagdo do robd no espago com auxilio de balizas. A



localizacao é feita através da medicdo do angulo de recepcdo do robd e o feixe infravermelho emitido por
trés balizas. Cada baliza sera constituida de um conjunto de LED’s dispostos de maneira a cobrir uma grande
area de alcance.

METODOLOGIA
Inicialmente foi necessario desenvolver um sistema de envio e recep¢do de sinal. Foram realizados

testes em laboratério, com o auxilio de uma protoboard, de um circuito emissor para ser implementado ao
rob6. Foi utilizado um LED infravermelho para enviar o sinal modulado a uma frequéncia de 40 Quilohertz
(KH2), o sinal foi codificado com o auxilio de um micro controlador PIC. Adquiriu-se o receptor TSOP 1140
da Vishay, por apresentar modulagdo para a frequéncia utilizada (40 KHz).

FIGURA 1. Circuito testado em protoboard
Fonte: DO AUTOR, 2016

Foi desenvolvida a modelagem matematica para a medicdo de distancias a partir dos angulos medidos
pelo receptor com o auxilio do software Octave, a partir da modelagem matematica foi criado a programagao
para ser executada no Arduino.

RESULTADOS E DISCUSSAO
O comportamento do sinal recebido foi observado com auxilio de um osciloscopio e a analise do sinal
de saida do receptor atendeu aos resultados esperados. O receptor pdde fazer a leitura do sinal codificado,

como mostra a figura a seguir.

FIGURA 2.Sinal de saida do receptor
Fonte: DO AUTOR, 2016

Serdo feitos testes para validar a programacdo de triangulacdo. Para isso, sera construido um cabecote
movel onde serd acoplado o sistema recepgéo.



FIGURA 3. Cabecote mowel

Fonte: PIERLOT E DROOGENBROECK, 2014

Basicamente, o feixe infravermelho Bi passara pela lente L do cabecote até chegar ao receptor R por
meio da reflexao do espelho M. O motor de passo SM ira rotacionar o cabegote, que sera acoplado ao eixo S,
para captar o sinal. J& as balizas, pretende-se criar uma placa fisica do sistema emissor com quatro LED’s
infravermelho, dispostos de forma que os feixes cubram a maior area possivel. Cada balizara estara
localizada em um ponto conhecido do ambiente e possuira uma codificacdo diferente para ser detectada pelo
sistema de recepgao.

CONCLUSOES

Neste documento, foi apresentado o desenvolvimento de um sistema de localizagdo baseado na
triangulagdo. A partir dos resultados coletados concluiu-se que os componentes escolhidos para a emisséo e
recepcao se adequaram a uma parte importante do projeto, que € a identificacdo do sinal a ser emitido pelas
balizas.
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