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Atualmente muitas areas utilizam a
robdtica, como industrias, no transporte,
exploracdo de ambientes hostis ou de dificil
acesso, entre outras.

E é cada vez mais comum a presenca de
robds entre os humanos, o que exige a
implantacao de um sistema de navegacgao
auténoma capaz de coordenar suas decisoes
para que suas tarefas sejam realizadas com o
maximo de desempenho sem comprometer
sua eficiéncia.

Um sistema de navegacao autbnoma tem
a caracteristica de permitir ao robo o
deslocamento de um ponto a outro no
ambiente determinado sem a intervencao de
um operador externo, além da capacidade de
se adaptar e contornar situagcdes imprevistas

[1].

No intuito de auxiliar no desenvolvimento
de sistemas de navegacao autonoma, foram
desenvolvidas varias arquiteturas dentro dos
paradigmas reativo, deliberativo e hibrido. A
AuRA, Autonomous Robot Architecture, é uma
arquitetura robdtica de abordagem hibrida que
foi desenvolvida em meados de 1980 por
Ronald C. Arkin [2].

Essa arquitetura possui caracteristicas e
funcionalidades dos sistemas de controle das
arquiteturas deliberativas, cujo foco principal

Figura 1: Robo utilizado nos testes

estad em formular um plano que defina a
melhor maneira possivel de atingir os objetivos
determinados, e das reativas, onde ha
execucao de acdes em tempo real sem um
plano especifico - podendo interagir com um
ambiente dindmico, sujeito a mudancas
inesperadas [3].

O objetivo deste trabalho é mostrar o
desenvolvimento de um controle reativo para
um sistema de navegacdo autbnoma, baseado
na arquitetura AuRA. Para este
desenvolvimento, utilizamos:

. Kit Lego® Mindstorms® NXT 2.0 [4]
para a construcao de um robd movel;

. A biblioteca RWTH — Mindstorms
NXT toolbox® [5] do software Matlab®,
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especifica para a comunicagao com o kit Lego
que foi desenvolvida pela universidade RWTH
Aachen (Rheinisch-Westfdlische Technische
Hochschu-le Aachen).

Na construcao do robo foram usados trés
servo-motores: dois para tracao e um para
movimentar o sensor ultrassonico, dois
sensores de toque e um sensor ultrassonico
(figura 1). Os passos para construcdo do rob6
estao disponibilizados na pagina
www.inf.unioeste.br/gpa.

Para realizar os testes necessarios quanto
a capacidade de deteccdo de obstaculos e
reacao do robd controlado pelo mddulo reativo,
foi gerado um mapa na forma de labirinto.
Este mapa possui dois tipos de obstaculos:
paredes com altura de 25 cm, que podem ser
detectadas tanto pelo sensor ultrassonico
quanto pelos sensores de toque do robd, e
obstaculos com altura de 5 cm, que ndo podem
ser detectados pelo sensor ultrassénico mas
podem ser detectados pelos sensores de toque
presentes no robo.

Na figura 2 é apresentado o mapa gerado
e o resultado de um dos testes realizados para
ajustar o funcionamento do maddulo reativo.
A linha vermelha tragada no mapa indica o
trajeto realizado pelo rob6 durante a
exploragao, partindo do ponto A e chegando
ao ponto B.

Varios testes foram executados no
labirinto e validaram o funcionamento do
modulo reativo: o rob6 projetado foi inserido
no ambiente em diferentes localizagdes iniciais
e procedeu a exploracao do espaco de forma
satisfatoria.

Legenda:
Parede com altura de 25 cm

e====1 Obsticulo com alturs de 5 om

Figura 2: Caminho tracado na execucao de testes

O controle reativo desenvolvido é uma
funcao que combina os valores obtidos a partir
dos sensores do rob6 e entdo realiza
comparacoes a fim de garantir a navegacao
autébnoma do robd. Os testes realizados
chamam funcdes especificas que enviam uma
acao para o robo.

A execucao deste controle s6 € encerrada
se 0 usuario interromper a execucao através
da interface do controle e, consequentemente,
a navegacao do rob0d, pois 0 mesmo tipo de
situagao pode ocorrer mais de uma vez du-
rante a exploracao de um ambiente. O
funcionamento do controle reativo pode ser
visto na Figura 3.
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O proximo passo sera o
desenvolvimento do controle deliberativo,
baseado na arquitetura AuRA, que devera ser
capaz de planejar rotas para a execugao de
tarefas que serdao passadas ao robg,
baseando-se no mapa de um determinado
ambiente.
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