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Introducao

 Robodtica € uma das apostas das
universidades;

» Desenvolvimento do raciocinio logico e da
capacidade de resolver problemas,;

* Robotoy (TORRENS, 2014) surge a fim de
facilitar o desenvolvimento em rob6s Lego;

Foi assim gque eu nasci!

W

» Simulacao x acessibilidade.




Objetivos

 Geral: desenvolver uma ferramenta para
simular as acoes de um robo em cenarios 2D
utilizando a linguagem Robotoy.

* Os objetivos especificos do trabalho sao:

— disponibilizar uma interface para criagao e edi¢ao
dos cenarios 2D;

— disponibilizar uma interface para a edicao de
programas na linguagem Robotoy;

— executar os programas Robotoy nos cenarios
previamente criados.

Pera ai, quer dizer que
— | eu néo fui planejado?
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Fundamentacao Tedrica

* Linguagens interpretadas e interpretadores;

« Cada interpretador possui suas proprias
rotinas internas;

Eu sou quase um
interpretador entao?

* Scripts: N
— sequéncia de comandos; 'H
— Interpretador (browser); !J
— nao produzem codigo intermediario; cuED

— compilador x interpretador.




Fundamentacao Tedrica
« Simulacao;
* Processo de modelar um sistema real;
« Robotica e simulacao atuam juntas;

* Na elaboracao de um simulador para robos, pode-se
definir cinco passos:

— gatilho; ginalrgl?nte falancljo
— logica; e robés mesmo!

— timer,
— maquina de execucéao;
— alvo.




Trabalhos Correlatos

© RoboMind

Arquivo Editar Exibir Executar Ferramentas Ajuda /
iDoEOR SG|IXRNE|Luda

while ( (| EIERD | )4
cannon( RIS 40 B
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e e |
scan( ) &)

s.wim( %

Veloadade

# Programa terminado.

Stop |

- )
Faga o robd sair da mina, ou seja, lazé-lo andar dois passos na dinegio Iﬂ- [otew ||

da abertura da mina. Velocidade :
I { =

Familia!
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Trabalhos Correlatos

Furbot Robomind Blockly Simulador

caracteristicas FURB Robotoy

possui linguagem de alto nivel
simplificada e de facil assimilacéo X X X
por usuarios nao programadores
possui linguagem intermediaria

acessivel e que pode ser gerada

: : X X
a partir de qualquer linguagem de
alto nivel
possul ambiente de programacao X X X
proprio
tipo de programacao textual textual visual textual

permite simular os comandos em X X _ a'a
robds virtuais Sim.
permite executar os comandos X

em robos reais

possui interface para editar
cenarios de simulacéo

UNIVERSIDADE DE BLUMENAU



Requisitos nao funcionais

ser implementado na linguagem Java,;

Possuir um robd

ser desenvolvido na IDE Eclipse; lindo que executa

0S comandos.

Nao?
o

utilizar a biblioteca OpenGL para Java \
(JOGL) para modelar os cenarios 2D;

“»
utilizar a linguagem Robotoy como linguagem

de alto nivel para programar as agoes dos
rob0s que serao simuladas.




Linguagem intermediaria

» Desenvolvida uma linguagem
iIntermediaria, um script;

 Faclilitar a adaptacao a outras linguagens;

« Comandos divididos em:
A Rob6 que no caso
— executados no robo; sou eu, o Billy. m
— controle de variaveis; ~~ .j

gl
— controle de fluxo e rotinas. NN

* |nterpretador desse script € guem controla
a simulacao.




Linguagem intermediaria

 Exemplos de comandos:

— Movimentar o rob0 para frente
COMANDO_ROBO;EM_FRENTE;4 /

\

{-\“)
— |dentificar cores \5’

Entenderam?
Eu entendo!

DECLARAR_VARIAVEL;cor _identificada;;BRANCO’
[...]

COR_IDENTIFICADA
DECLARAR_VARIAVEL;c;cor_identificada




Linguagem intermediaria

 Exemplos de comandos:
— Comando de repeticao (while)

DECLARAR_VARIAVEL;n;1
DECLARAR_VARIAVEL;t;™

WHILE;n <= 10
ATRIBUIR_VALOR_VARIAVEL;t;"3 X"+ n+"="+n*3

ESCREVER;(t)
ATRIBUIR_VALOR_VARIAVEL:n;n + 1

ENDWHILE

& /3X1:3
e,
.\ _=




Simulador

* Dividido em trés partes:
— Compilador;
— Editor de cenarios;
— Controle de simulacao.

P
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Ai vamos nos!




Simulador

Terrenos
Obstaculos

Cenario
Altura: Largura:
10 | [o

m Redimensionar
1]
@ Novo g Salvar

Simulagdo
2rs\Diogo\Documentsirotina.comp l:l

Intervalo comandos: |20

P Executar M Parar

Simulador 2D Robotoy - v1.0

== Eu sou fabuloso &
_~ C 1

alor: 60
Execucdo finalizada: Fim do arquivo alcangado.

1]
‘ ﬁ HNovo mAbrir gsmvar #Comp\lar

CUsers\Diogo\Documentsirotina.robotoy

nimero valor =- 0
virar motor multiuso para a esquerda 1
enquanto tem obstaculo
addValor
fim do enquanto

texto b <- "Valor: " . valor
escrever bd

rotina addValor
valor =-valor + 10
virar motor multiuso para a direita 1
se ndo tem obstaculo
andar para frente
virar motor multiuso para a esquerda 1
fim do se
fim darotina
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Resultados e Discussoes

« Para editar os cenarios € preciso apenas
uma instrucao basica (funcoes sem
botao);

35x357? Eu teria que
andar bastante...

. N&o é recomendavel utilizar cenarios | S
maiores que 35x35; \‘Q

« Atende ao requisito de apresentar um

facilitador para a utilizacao da Robotoy.




Conclusoes

* Cumpre os objetivos por:

— oferecer interfaces para criar e editar cenarios
2D, assim como programas Robotoy;

— possibilitar simular os programas Robotoy
compilados.

* A linguagem intermediaria (script) foi de
suma importancia; Tem um robd
lindo... N

* Problemas com o0 JOGL em relagao ao g1
carregamento de texturas.




Extensoes 3D7 Eu? Que

loucura cara!

a) substituir o editor de cenarios 2D por um 3D; \
b) adicionar os comandos da linguagem Robotoy quef‘\;’*

foram suprimidos, alem de incluir comandos novog Sa
como pegar, presente no Robomind FURB;

c) adicionar outras linguagens ao compilador, para
gue 0s usuarios possam optar por diferentes
linguagens fonte;

d) melhorar o desempenho do simulador em relacao a
execucao em cenarios muito grandes;

e) criar uma ferramenta complementar com a
finalidade de tornar possivel que os usuarios criem
suas proprias texturas e adicionem-as ao simulador.
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O Billy agradece!

Facil né galera?




