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RESUMO

Este artigo apresenta um ambiente de simulacdo para a navegagcdo robdtica. Desenvolvido com o
objetivo de fornecer uma ferramenta para facilitar o aprendizado e permitindo aos estudantes
ampliarem seus conhecimentos técnicos de robdtica movel. A movimentagdo é feita através de um
ambiente de simulacdo permitindo o controle através do computador e executando as funcoes
semelhantes a de um robé real, porém em um mundo virtual. Este simulador permite que mais
pessoas tenham acesso a aprendizagem na robdtica. O software oferece recursos de comunicagdo
com um modulo robotico movel, permitindo a visualizacdo fisica do sistema simulado.
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1. INTRODUCAO

A robética € um dos principais negécios do futuro, como demonstra o macigo
empenho em pesquisa e desenvolvimento dos paises mais industrializados. Depois da difusdo
do robd na inddstria, hoje comecamos a ver os primeiros produtos para o consumidor, mais
diretamente no setor de entretenimento, possibilitando a abertura do mercado das inovagoes
dos robds de servicos, HEINEN (2002). Trata-se de uma ciéncia multidisciplinar sendo
importante ndo somente para o desenvolvimento e utilizacdo dos robds, mas também
propiciando estudo dos métodos de raciocinio e experimentagdo do mundo. Retne todas as
competéncias necessarias da construcdo de uma méaquina, dos computadores, programacio e
sistemas de comunicacdo. O perfil particular desta ciéncia promove no estudante a atitude
criativa, melhora a capacidade de comunicagdo, visdo sistémica, cooperacdo e trabalho em
equipe, além de favorecer o aumento do interesse e motivagdo para as disciplinas tradicionais,
CHELLA (2002).

A simulagdo sempre foi um objeto muito util no aprendizado. Com ela € possivel
ensinar virtualmente, sem correr os riscos ou pagar os custos de uma experiéncia real.
Podemos ver a simulacgdo sendo constantemente usada na aviacdo, na informadtica e eletronica,
na quimica e outros ramos do conhecimento, geralmente com o intuito de ensinar e testar
idéias.

A simulac@o robdtica tem como finalidade auxiliar na aprendizagem da robética, sem
a necessidade de custos elevados na aquisicdo de materiais e componentes, permitindo que
mais pessoas tenham acesso a este tipo de informacao.

Este apresenta um ambiente de simulacdo para o treinamento em navegacio robdtica,
visando o desenvolvimento de conhecimentos tanto dos componentes bem como da
programacao dos robos.
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2. SIMULADORES

A simulag¢do sempre foi um objeto muito util no aprendizado. Com ela € possivel
ensinar virtualmente, sem correr os riscos ou pagar os custos de uma experiéncia real.
Podemos ver a simulacdo sendo constantemente usada na aviacdo, na informadtica e eletronica,
na quimica e outros ramos do conhecimento, geralmente com o intuito de ensinar e testar
idéias. Um simulador robético, que € o objetivo deste trabalho, tem como finalidade viabilizar
0 ensino e o primeiro contato com a robdtica sem a necessidade de um custo muito alto aos
interessados. Além de ndo envolver um alto preco na sua confecc¢do, também ndo serd caro
para a entidade que desejar utilizar o projeto e aproveitar seus beneficios, basta ter
computadores prontos para funcionamento. Com ele € possivel controlar um robd simulado
pelo computador, que executa funcdes como um robd real, porém na tela do computador,
ensinando assim conceitos de robética, navegacdo, ldgica e a criatividade necessdria nesse
ramo do conhecimento.

O estudo de planejamento de trajetérias de robds méveis pode ser dividido em duas
categorias: global e local. No primeiro caso, o0 modelo do ambiente € definido com precisdo,
sendo que a navegacdo € baseada na informa¢do completa conhecida a priori. J4 na local é
baseada nas informacgdes obtidas dos sensores instalados no robd, os quais fornecem dados
sobre o ambiente desconhecido, CARVALHO (1998). O posicionamento do rob6é no ambiente
de navegacao ¢ realizado com auxilio de um giroscépio eletronico (para medir o deslocamento
angular) e encoders (deslocamento linear) instalados no robd, os quais fornecem dados sobre
o ambiente, JUNIOR (2002) além das informacdes do ambiente conhecidas previamente e
inseridas através do programa. Além disso, um sensor optico é utilizado para posicionar o
braco na posicdo desejada e um sensor ultrasdnico permite identificar a distancia em relacdo a
objetos que estdo a sua frente. Os programas sio desenvolvidos em linguagem C e DELPHI e
tem a fungdo de ler o sinal dos sensores e controlar os motores de acordo com a estratégia
implementada pela equipe. O resultado conseguido € um software solido e versatil, por mais
que a competi¢do varie anualmente, este software foi criado para dar a base sélida de
navegacdo vdlida para qualquer que seja a tarefa, e permite também que seja adicionada a ele
funcionalidade extra para mecanismos mais especificos.

2.1. AUTONOMOUS CONTROL

O Autonomous Control € um programa que foi desenvolvido em linguagem C para
auxiliar na cria¢do do cédigo de programacdo do modo autonomo do robd. Consiste em uma
interface grafica com uma representacdo da arena onde serd feita a movimentacdo do rob6. O
usuario pode movimentar o robd usando o teclado, conforme figura 1 e também pode
informar ao programa “software”, através de valores numéricos, conforme figura 3, o quanto
ele deseja que o robd execute o comando selecionado. Os comandos sdo “Andar” (define o
quanto deve seguir em linha reta), “Girar” (define quantos graus o robd deve rotacionar) e
“Esperar” (define o tempo em segundos que o robd devera permanecer parado).

Depois de planejada a trajetoria desejada, o programa cria automaticamente o médulo
do “software” que faz com que o robd execute a trajetoria, desta forma torna-se possivel
programar o robd com extrema flexibilidade, pois algumas medidas que seriam demoradas e
complicadas de serem feitas tornam-se simples e rapidas pelo fato do “software” possuir uma
escala com relacdo ao tamanho real da arena e do robo.



Il SEGeT — Simpdsio de Exceléncia em Gestdo e Tecnologia 3

Principal

rquiva | Menu | Visualizar

Comandos

elocidade reta
4.00

Principal - [Codigo]

sl Aquve  Menu  Visuslizar -8 x
Etiuct commands command_si] =

CMD_GYRO_BIAS.0,0.0L{CMD_DRIVE 1000.0.0},

CMD_DRIVE 1000.0.03{CMD_DRIVE.1000.0.05.

NULL.0.0.01}:{CMD_DRIVE.15000.0,0}

CMD_DRIVE.-15000.0,08.{CHD_TURN,785,100.0},

CMD_TURN.785.100.05,

CMD_TURN,765.100.0},

gmu,n,n,m

Atualizar
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2.2. AMBIENTE DE SIMULACAO PARA NAVEGACAO DE ROBOS

O simulador € composto de varias telas de facil interacdo, permitindo ao usudrio uma
navegacdo intuitiva. A tela principal, figura 4, exibi ao usudrio um menu para as outras telas
do programa. A tela de Programacdo do Robd possibilitar um ambiente para controle do robd
através de uma linguagem de comandos, que sdo executados no robd, onde essa programagao
pode ser salva e carregada mais tarde, ou atribuia a uma fung¢@o. Na tela Treinamento, exibi-se
ao usudrio um menu para os conteiudos sobre robdtica. A tela Programagdo Automdtica,
habilita o usudrio a poder mover o robd com as setas e poder salvar o percurso como dado,
também podendo resetar esse percurso. A tela Motores exibir ao usudrio informagdes sobre os
motores. Na tela Modo Auténomo, pode-se ativar e desativar o modo que faria com que o
robd andasse sozinho e desviando de obstdculos através do usudrio. Tela Mecanica para
Robdtica, exibir ao usudrio informagdes sobre diversos dispositivos que podem ser utilizados
em estruturas robéticas, cabendo ao mesmo a criatividade e a verificacdo da estabilidade
mecanica do conjunto. Tela Circuitos Eletronicos, exibir ao usudrio informagdes sobre
circuitos eletronicos para robética. Tela Programagao Robética, exibir ao usudrio informagdes
de programacdo robética. Tela Sensores, exibi ao usudrio informacdes sobre sensores, tais
como encoders, giroscépio, ultra-som, sistema de vis@o, fornecendo assim uma nogdo de
como pode atuar um dispositivo robdtico em navegagdo autonoma. Tela Instrugdes, o usudrio
podera adicionar, alterar, excluir e pesquisar por registros. As figuras abaixo, mostram uma
versdo estdvel do software, onde alguns alunos testaram o sistema e aprovaram os resultados.

¥ ambiente de Simulaco para Navega

Ambiente de Simulacao para Navegacao Robotica

Figura 4 — Tela inicial para simulagdo.
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Figura 6 — Tela de treinamento.




Il SEGeT — Simpdsio de Exceléncia em Gestdo e Tecnologia

[ Instrucdes mER
nome_ing
InstrugEo x Descrigiio ®
Pesquisar por:
. - @ . Nome
’ Adicionar ] L Hemoverl ’ I%Jﬁ«luallzar ] ’ Pesquigar gDescn;So
O Instrugio
Y

Figura 7 — Tela para salvar e para carregar as instrucdes.
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2.3. MODULOS DO SISTEMA

O seguinte diagrama mostra de forma resumida toda a estrutura do software de
simula¢@o, indicando a seqiiéncia de execugdo e realizag@o das tarefas que devem ser
visualizadas nas telas do programa.
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Figura 8 — Diagrama do Software de Simulacdo
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3. CONCLUSAO

Tendo em vista uma primeira fase do desenvolvimento do simulador robético, como
uma experiéncia para sanar as dificuldades de se aprender sobre rob0s, pois verifica-se que a
aquisicdo de dispositivos fisicos para montar estruturas autdnomas e mesmo softwares que
possibilitam a simulagdo, tem um custo elevado para, por exemplo escolas publicas. Entdo o
artigo em questdo tenta mostrar um pouco o que se pode fazer para incentivar o aprendizado
de uma nova drea que € a robdtica. Os resultados obtidos com alguns alunos que
experimentaram o simulador robdtico, foram muito satisfatorios, e os mesmos fizeram
comentdrios sobre o que estava de facil assimilacio e o que poderd ser melhorado.
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ANEXO1
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