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Resumo - Este artigo apresenta os conceitos de um trabalho ainda em desenvolvimento sobre a aplicagao
de tecnologias multidisciplinares para o desenvolvimento de um robd mdével capaz de varrer areas, detectar
a presenca de metais ou objetos que possam oferecer algum risco a vida humana e tracar uma rota de
seguranca para o ser humano na area analisada. Apés o robd ter efetuado sua tarefa, o homem podera
atuar e realizar seu trabalho sem risco algum. Deste modo, espera-se poder contribuir para a integridade da
vida humana em situacdes nas quais algum tipo de trabalho pode oferecer risco a pessoa que o0 executa. A
aplicacdo de conceitos de redes neurais para a selecdo da melhor rota também é abordada neste artigo, por
meio de um sensor neural, que consiste em duas entradas, com alguns pesos, e trés saidas, cada saida
correspondendo a uma possibilidade de rota a ser utilizada.
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Introducéo

Sistemas robdticos sdo compostos por partes
mecanicas controladas por circuitos integrados,
tornando-os  inteligentes e podem  atuar
automaticamente ou manualmente. Esta
tecnologia, hoje adotada por muitas fabricas e
industrias tem obtido, num modo geral, éxito em
questdes levantadas sobre a reducgéo de custos e
aumento de produtividade.

Existem robb6s para as mais variadas
aplicacdes, desde os monos tarefa aos multitarefa,
dos industriais aos domésticos, passando pelos
militares e laboratoriais. A aplicacdo de robés mais
generalizada € a industrial, isto é, exercendo
funcbBes repetitivas de producdo direta ou de
controle de processos de fabrica, em varios ramos
da industria. Certas fabricas de automdveis estao
hoje completamente robotizadas, precedendo os
robds as tarefas de, por exemplo, soldadura por
pontos, aplicagdo de parafusos, ajustes
mecanicos, pintura, entre outros. As vantagens
dos robds industriais podem resumir-se da
seguinte maneira: flexibilidade, alta produtividade,
melhor qualidade dos produtos e aumento da
qualidade da vida humana, pelo desempenho de
tarefas indesejadas.

As aplicagdes ndo industriais estdo numa fase
embriondria e pouco generalizada, contudo, ja
existem aplicacfes reais e concretas conforme um
robd experimental para tosquiar ovelhas, incluindo
todo o dispositivo de posicionamento dos animais,
com sensores de detec¢cdo de presenca e altura
de la.

A grande motivacdo da roboética e dessa area
de conhecimento é a possibilidade de substituir o
homem em tarefas repetitivas, locais de dificil

acesso, terrenos acidentados ou ambientes com
temperaturas que o homem néo suportaria.

As unidades militares enfrentam uma grande
dificuldade em realizar buscas por objetos em
terrenos de dificil acesso ou mesmo locais que
foram palcos de guerra, onde possivelmente
possam restar minas enterradas no solo que,
consequentemente, precisam de uma varredura
prévia para que sejam detectados 0s provaveis
locais de risco e indicar ao homem uma melhor
rota dentro do terreno verificado. Uma outra
situagdo é a busca em areas contaminadas ou
necessidade de localizagdo de metais que possam
estar enterrados. Deste modo, identificou-se a
necessidade de desenvolvimento de equipamento
inteligente para fazer a varredura de areas
contaminadas, ou mesmo minadas, para a
deteccdo de metais e outros objetos.

O robd poderd atuar de diversas formas,
selecionadas pelo operador. Em situacBes para
simples busca, o sistema indicar4 ao operador a
localizacdo do objeto. Em situacBes de terrenos
guerreados, o rob6 além de identificar e informar
ao operador os pontos de riscos sera inteligente o
suficiente para desviar desses pontos e ainda
informar uma rota segura.

Metodologia

O desenvolvimento completo do trabalho esta
divido em duas etapas. Na primeira, o objetivo é a
definicdo do escopo do projeto, 0os conceitos e
tecnologias que serdo utilizadas, além do total
entendimento e planejamento do projeto final,
sistema mecéanico e de seguranca do robd, bem
como estudo dos conceitos envolvendo as
tecnologias. A segunda etapa, levando em conta
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todas as definicdes tedricas finalizadas, o foco do
trabalho seré todo técnico, envolvendo Hardware e
Software. Esta etapa é dividida nas atividades de
elaboracao dos requisitos de sistema de alto e
baixo nivel, requisitos de hardware para
elaboracdo da parte estrutural e mecéanica do
robd, definicdo e estudo dos sensores que seréo
utilizados e desenvolvimento e testes unitarios e
integrados das rotinas de software.

O funcionamento do robd proposto serd o
seguinte: Uma vez localizado em um ponto de
origem, sera possivel programar uma rota
fornecendo as distancias que deverdo ser
percorridas nos eixos “x” e “y". A Figura 1 abaixo
apresenta um exemplo de um terreno mapeado.
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Figura 1 — Exemplo de um terreno mapeado

Durante o percurso, 0 rob06 estara em
constante comunicacdo com a base de operacao
por meio de dispositivos sem fio, atualizando sua
atual posicdo e alertando sobre as coordenadas
com possiveis presencas de matéria metalicos.

Podemos destacar como diferencial deste
projeto, a inteligéncia do rob6 na detecgdo de
possiveis obstidculos em sua trajetéria e, em
seguida, para a escolha da melhor rota a seguir.
Essa inteligéncia se faz por meio de um neurdnio
capaz de tomar decisdes a partir das entradas
lidas provenientes de seus sensores. Na Figura 2
podemos entender o funcionamento de um tipico
sensor neural que consiste em duas entradas, com
alguns pesos (w), e trés saidas. Dependendo do
nivel que a soma das entradas uma das trés
saidas sera ativada.
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Figura 2 — Neurdnio Sensorial

No cenario real de nossa aplicagdo, utilizamos
como entradas o0s sinais sensoriais que indicam os
niveis de iluminacdo de cada lado do robd,

esquerdo e direito, bem como a detec¢do de um
obstaculo do lado direito ou esquerdo. Cada um
desses sinais é processado pelo micro controlador
e teremos as trés opcdes de saida possiveis:
continuar em frente, desviar para direita ou desviar
para esquerda. A definicdo da saida depende do
peso atribuido a cada sensor. A Figura 3 abaixo
mostra o modelo matematico na leitura dos

sensores.
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Figura 3 — Modelo Matematico

O resultado deste modelo deverd ser
comparado com valores previamente calibrados
para que o robd possa saber qual decisédo a ser
tomada.

Cada um desses sensores atua no sistema
badsico de malha fechada, que pode ser
visualizado por meio do diagrama da Figura 4.
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Figura 4 - Diagrama - Sistema Malha Fechada.

O sistema em malha fechada possibilita que o
robd esteja em constante leitura de seus sensores
e corrija sua rota em tempo real, ou seja,
reduzindo as possibilidades de colisdo com outros
objetos.

Resultados Preliminares

O projeto apresentado neste artigo ainda esta
em desenvolvimento, porém j& ¢é possivel
apresentar resultados satisfatorios dos estudos
preliminares que estdo sendo realizados em
pesquisas e participagcbes em eventos de
Engenharia, além de alguns testes realizados em
sistemas isolados.

Testes unitérios realizados no software de
controle do robd, simulando os sinais de entrada
dos sensores, se mostraram satisfatérios, bem
como o sistema de controle dos motores de passo,
responsaveis pela locomogéo do robd.

O sistema de comunicacgéo

Discusséo

A utilizagdo de redes neurais para o controle do
robd dard a ele um certo nivel de inteligéncia o
gue permitird que ele aprenda certas operacdes
por treinamento ou por tentativa e erro.

O desenvolvimento do robd proposto podera
auxiliar o desenvolvimento de robbs operacionais
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que poderdo ser utilizados para varrer terrenos
contaminados preservando vidas humanas.

Concluséo

O somatério do esforco despendido com as
vantagens adquiridas com a realizacdo deste
trabalho € de todo positivo. Sem ddvida que esta
sendo enriquecedor criar este robd, ndo sé por ser
um projeto inovador que pb6s a prova a nossa
capacidade de investigacdo e imaginacdo, mas
também porque os conhecimentos que derivaram
da sua construcdo estdo sendo mais do que
muitos. A aplicacdo multidisciplinar deste projeto é
o0 grande motivador para as pesquisas que estéo
sendo realizadas, novos conceitos e recursos
tecnolégicos entdo nos inspirando a manter o
desenvolvimento dentro do cronograma definido.
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