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OBJETIVO

O objetivo principal deste trabalho
é estudar os problemas relacionados ao
caminhamento de robos autdbnomos em
ambientes dinamicos com barreiras, e
apresentar uma solucao a nivel de
prototipo para o devido problema.



INTRODUGCAO:

1.LA. X ROBOTICA

B Maquinas inteligentes.

B Crescimento dessa tecnologia tem influenciado
Nnovos comportamentos tecnologicos.

B RoboOs autbnomos.



AGENTES

DEFINICAO

B Um agente € uma entidade real ou
virtual autondbma que emerge num

ambiente onde pode agir CONHECIMENTO

intencionalmente, habil a perceber e PREVIO

representar o ambiente, habil a

comunicar-se com o0s outros EXPERIENCIAS

agentes. PASSADAS ACOES

L , METAS/VALORES
B Um agente inteligente é um —

sistema de computador que é e __—
capaz de acBes autbnomas OBSERVAGOES
"flexivéis" em ordem para encontrar

seus objetivos designados.

ENTRADAS E SAIDAS DE UM AGENTE



AGENTES:

AGENTES REATIVOS

DEFINICAO

B Agentes reativos representam uma

categoria especial de agentes que néo
A possui natureza interna, modelos
simbdlicos de seus ambientes; em vez
C disso ele responde de maneira
resposta-estimulo para representar o
estado do ambiente em que ele esta
embutido.
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RECONHECIMENTO DE

AMBIENTES

SENSORES

PERCEPCOES
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ESTIMULOS

ITERACAO DE AGENTES NO AMBIENTE ATRAVES DE SENSORES




RECONHECIMENTO DE AMBIENTES:

MAPEAMENTO DO AMBIENTE

RECONHECIMENTO DO AMBIENTE A PARTIR DA POSICAO ATUA L

Localizacéo
do aspirador

SENSORES|(X ,Y )|(0, 0) | a) | b)| ¢

(X+1,Y )| (1, 0)
(X ,Y1)|(0,-1)
(-1, 0)
(X ,Y+1) | ( 0, 1)
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RECONHECIMENTO DE AMBIENTES:

ESTRUTURA MAPEAMENTO

MAPA DO AMBIENTE: contém os registro de cada
posicao que o aspirador esteve
Posicdo |[1-LESTE|2-SUL |3 - Oeste |4 - NORTH
(X.Y) X y)|sit.  |(X.y)|sit (x.y)sit  |(xy) |sit
0,0 1.0f E |01 P (-1,00 I | 0,1 |
1.0 20, E |11 P |00 J | 11 |
2,0 30, E |2-1 P |10 J | 21 |
3,0 40| E |3-1| P [20] J | 3.1 |
4.0 50| E |4-1] P |30 J | 41 |
5,0 6,0 I |5-1] E [40] J | 51 |
5,-1 6-1| | |5-2] E |41 P | 50| J
5,-2 6-2| I |5-3] | |42 E |51 J
4.-2 5-2| J |4-3] | |3-2| E |41 P
3.-2 4-2 J 3.3 1| [2-2] ]| |3-1] E
3.-1 4-1| E |3-2| J [2-1] P |30 | J
4-11) 5-1 J |4-2] J |31 J |40 | J

SITUACAO DEEDLOCK




CAMINHAMENTO DO ROBO

FLUXO PARA DETERMINAR A ESCOLHA DA NOVA POSICAO AS ER TOMADA PELO ROBO ASPIRADOR

Registra dados

Posicao Atual
A

h 4

direcao escolhida
='E' (escolhida)

ALGORITMO
BUSCA

Nova
POSICAO S

Encontrou nova
posicao?




ALGORITMO DE BUSCA
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MAPA DO AMEBIENTE: contém os registro de cada
posicéo gue o aspirador esteve

Posicdo |[1-LESTE [2-SUL |3 - Oeste |4 - NORTH :
(X.¥) xysit. |eoy)sit  Jooy)|sit  Jocy) |sit X - Posicéo Impossivel
0.0 10| E |0-1] P [-1,0] I 0.1 I
1,0 20| E [1-1] P 00| J [11 ] 1 (0.00 | (1.0) | (2.0 | (3.0 | (4.0 | (5]0) Az :
2.0 30f E (21| P |10 J | 21 I | X -NO ja considerado
3.0 4.0 E |3-1| P |20] J 3.1 | X (11| (4.-11 (5.4 .
4,0 50 E [(4-1| P |30 J | 441 I (2,'1) - Nova POSIQ&O
50 6,0 I [5-1] E [40| J | 51 I (37521
5,-1 6-1 | |5-2| E |41 P |50 | J
5,-2 6-2| | [5-3| 1 [|4-2]| E |5-1| J
42 5-2| J [4-3 1 |3-2| E |41 P
3.-2 4.2 J 353 1 |22 1 |31 E
3:-1 4-1| E [3-/2| J |21 P | 30| J

-1 0 Jd |4-20 J |3-1) J |40 J
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O SISTEMA PROPOSTO:

O AGENTE INTELIGENTE DO ROBO

[ MAPA do ambiente

Mapeia dados obtidos pelos‘ graVape B CAMADA ATIVA

sensores

B CAMADA REATIVA

Camada ATIVA:
reage-decide-executa

(( Camada REATIVA: SENSORES )

REPRESENTACAO DOS AGENTES DO ROBO ASPIRADOR




LIMITAGOES

W Superficie do chao.

B Mudancas de ambiente em tempo real.

B Deslocamento de passo “fixo”.

B O ambiente deve obrigatériamente ser
todo rodeado por barreiras.



TRABALHOS FUTUROS

B Protétipo de um robd real.

¥ Implementacao de fato em ambiente reais.

¥ Simulador utilizando varias técnicas para a
solucao do problema.

B Prototipo de um robo utilizando
caminhamento vertical.



B O mecanismo proposto mostrou-se eficiente.

® Numa implementacao real o mecanismo
ainda é insuficiente devido as limitacdes
descritas.

B O algoritmo de busca mostrou-se ideal.
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