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baseado no uso do Software Player-Stage.
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Objetivos

A automatizagdo no controle de Veiculos
Automotores vem se destacando pela alta
aplicabilidade e decorrente vantagem em
diversas areas, que vao desde o transporte
automatizado de pecas entre linhas de
producgéo industrial, até o transporte de supri-
mentos em zonas de guerra e o patrulhamento
de regides remotas.

Este projeto propde o desenvolvimento de um
Sistema de Controle para um Veiculo
Auténomo [1] que atenda requisitos criticos de
robustez em termos de confiabilidade e
segurancga através de Simulacdo Virtual.

Métodos e Procedimentos

Inicialmente, o projeto consistiu do estudo de
conceitos relacionados a Robodtica Movel e
Robds Méveis Autbnomos, e de conceitos de
Controle e Navegagédo Inteligente desses
Robds. Esses estudos também abrangeram o
estudo da ferramenta de Simulagdo Player-
Stage (Open source), que fornece os recursos
necessarios a simulagao e ao controle de robbs
reais, desde ambientes bidimensionais simples
até os mais complexos (extensos e com muitos
obstaculos), e de variados tipos de robds,
sensores e atuadores (pode-se modela-los ou
usar os ja contidos na ferramenta).

Foram levadas em consideragdo metodologias
de desenvolvimento de Robds Mdéveis [2], que
consistem no uso de um Rob6é de menor
escala, que sera usado nas simulagdes e nos
testes fisicos de seguranca e confiabilidade,
com fungbes basicas (locomogéo e sensores)
equivalentes ao Veiculo Automotor para o qual
o Sistema de Controle sera desenvolvido.

O modelo para simulagao e teste escolhido foi
o dos Pioneer 3-DX e 3-AT, com sensor Laser
Rangefinder. Para a fungédo de posicionamento
do robd, foi simulado um sistema GPS (com
sua respectiva imprecisao de leitura — Fig1).

Resultados

O projeto ja conta com um Sistema de Controle
Auténomo simples, que permite ao robd atingir
um determinado objetivo-alvo (baseado em
coordenadas de GPS) em qualquer posi¢do de
um mapa, sem considerar obstaculos.

Esta em fase de desenvolvimento o tratamento
dos obstaculos, que permitira ao robd corrigir
sua rota desviando de qualquer objeto em sua
rota. Sera adicionada também a funcionalidade
de definicao de rotas a partir de varios pontos
de GPS (check-points).

Conclusoes

Apesar do problema de navegagdo de um
ponto ao outro de um mapa ser aparentemente
simples, este envolve algumas questdes nada
triviais. Uma delas é com relagdo a leitura do
posicionamento por GPS, que pela imprecisao,
pode levar o Sistema de Controle a entender
que o robd, ou que um ponto GPS que compde
a rota do robd, esta dentro de um obstaculo.

O Sistema de Controle devera ser robusto para
ser capaz de contornar essas situagdes sem
prejudicar a navegagao do robé.

Figura 1: Erro de Leitura do GPS
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