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ROBOS MOVEIS AUTONOMOS CAPAZES DE MAPEAR UM AMBIENTE
ESTATICO
GREICY KELLY VIEIRA OLIVEIRA; ANIBAL SANTOS JUKEMURA

A robdtica mével autbnoma € uma area da robdtica que tem como objetivo
desenvolver dispositivos (robds) com capacidade de executar tarefas sem a
necessidade de intervencdo humana. Para isso, esta area investiga métodos
gue tornam o comportamento do robd o mais préximo possivel do ser humano.
Nesta area de controle de rob6s moveis em questdo, pode-se constatar a
importancia da escolha da arquitetura de hardware e comunicagcédo de dados,
identificando beneficios e limitacdes de cada uma delas. (Yukinobu, 2010).
Este projeto teve como objetivo analisar, projetar e implementar um robd e um
algoritmo de inteligéncia artificial capaz de mapear e identificar a melhor saida
de um robé moével em um ambiente estético. Para o desenvolvimento do
projeto foi escolhido um robd Hexapod em formato de uma aranha, o modelo
foi cortado em placas de acrilico devido ser um material resistente e leve. E
composto também por dezoito servos motores que possuem 13kgf.cm, forca
capaz de suportar todo o peso do rob6. Cada perna do Hexapod possui trés
servos, no qual foi configurado cada servo para fazer um movimento
sincronizado, criando o movimento de cada perna. Com o conjunto de todas as
pernas € capaz de reproduzir o passo do Hexapod aranha. O sensor utilizado
para o mapeamento do ambiente estatico € o Ultrassonico que emite ondas
sonoras que bate no objeto e volta, podendo ser calculado a distancia que o
robd esta do objeto a sua frente. Com essas informacoes sera capaz de fazer o
mapeamento do ambiente que ela se encontra. O Ultrass6nico esta localizado
na frente do robd como se fosse seus olhos.

Para controle de todo o rob6 Hexapod sera feito pela placa microcontroladora
Arduino Mega, na qual estara conectada uma Shield (Arduino, 2014), que
realiza a alimentacdo através das baterias e a ligacdo de todos os
componentes ao Arduino, a placa enviara todos os comandos para cada
componente executar. O Shield Wireless APC 220 fara a conexao usuario e
servidor, na qual o usuario sera o robd e o servidor serd um computador. Este
computador armazenara todos os dados coletados pelo ultrassénico e criara o
mapa do ambiente. Assim, a inteligéncia artificial do robd sera capaz de tomar
decisdes, para sO entdo enviar para o Arduino o proximo passo a executar.O
projeto se desenvolveu de forma positiva e superou todas as expectativas.
Apesar de todas as dificuldades encontradas no comec¢o do projeto e o tempo
gue levou mais do que foi previsto pelo cronograma do mesmo, foi possivel
neste curto intervalo de tempo desenvolver o rob6 proposto, que apesar de
estd montado, ainda esta passando por reparos e troca de pecas para o seu
melhor funcionamento. Assim, quando todos os problemas que foram
encontrados ja estiverem sido resolvidos e o robd estiver em estado totalmente
funcional comecara a implantacdo da inteligéncia artificial e os seus testes, que
sera desenvolvimento em um labirinto criado especialmente para o projeto.
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