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INTRODUGAO:

O projeto inicialmente teve o intuito inicial de reproduzir virtualmente o movimento
de engatinhar do rob6. Com o decorrer do aprendizado que foi obtido no projeto, foi

considerado também maneiras e formas mais elaboradas para que o robd conseguisse se

levantar

DESCRIGAO:

A pesquisa relacionada a este projeto em questdo esta estruturada em estudar
métodos e maneiras para o desenvolvimento de sistemas computacionais, visando o
controle de um robd, através da implementagao de novas estratégias, baseadas em |A de
forma clara e objetiva, usando simulagdes de movimentos compostos por servo motores e

algoritmos de machine learning que possibilitem o movimento do robé em diversas

situacoes.
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OBJETIVO:

Fazer um estudo baseado em um robd, com o intuito que fosse capaz de se
movimentar e realizar o monitoramento, locomovendo-se em qualquer terreno. Nossa
pesquisa visa possibilitar tais movimentos a partir de simulagdes feitas pelos programas

CoppeliaSim e V-Rep.

RESULTADOS E DISCUSSAO:

Inicialmente foi utilizado o programa V-Rep para realizar as simulagoes e testes, e
assim foram organizados e estudados os cédigos aceitos, para que pudessem ser
utilizados na realizagdo dos movimentos iniciais da Poppy, em determinado momento, foi
o simulador apresentou bugs, sendo necessario portanto a migracao para o CoppeliaSim,
para ver se alguns problemas que estavam acontecendo com o outro simulador seriam
solucionados, porém os erros persistiram na programacao, verificando que as velocidades
indicadas para o movimento ndo fossem consideradas na Poppy. Com isto em mente,
contornamos a situagao
separando a programagao e
transformando em pequenos
codigos para mudar a

angulacado dos membros da

Poppy aos poucos e com isso

substituir o tempo de cada E DU
e ol —'-“_“

movimento completo.

Com essa pesquisa é possivel
afirmar que a simulagdo permite maior probabilidade de acerto, seguranca,
correspondéncia entre movimentos na implementagao pratica, evitando assim, riscos de
acidentes e quebras do equipamento, por isso, concordamos com a importancia da

pesquisa que estamos a desenvolver.
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