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Introducao

Realabs-BOT € uma plataforma de software para acesso remoto a robotica em rede oferecida pelo REALabs-
BOT WeblLab. A plataforma utiliza protocolos abertos, servicos e solucoes de seguranca que permitem o
controle remoto de rob6s moveis através da Internet e de redes privadas, alem de disponibilizar APl's em
diversas linguagens para elaboracao de algoritmos de controle.

Este pOster ilustra o estudo, projeto e implementacao de um algoritmo de controle robdtico autonomo para
alcance de posicionamento global utilizando-se a plataforma REALabs-BOT.

Metodologia Resultados e Discussao

O algoritmo A-estrela € um metodo heuristico para busca de caminho Abaixo, teste realizado no simulador MobileSim e detalhe da regiao
capaz de encontrar a melhor rota em um ambiente estatico conhecido. mapeada. ApoOs perceber que a rota inicial nao € valida, o algoritmo
Neste projeto, o algoritmo foi modificado para buscar a rota ate uma recalcula e leva o rob0 ao ponto objetivo.

determinada posicao em um ambiente estatico e desconhecido,
discretizado em espacos quadrados de tamanho fixo e obstaculos |
mapeados em multicamada.

Apos um mapeamento inicial, obtido a partir de um sensor de medicao
de distancia a laser que cobre 180 graus a frente do rob0, o algoritmo
determina uma possivel rota no mapa obtido e o rob0s inicia seu trajeto,
considerando que espacos nao mapeados estao livres de obstaculos.

A velocidade de rotacao e de translacao do rob6 sao determinadas por
um controlador Fuzzy, o qual foi projetado para efetuar a protecao
contra colisoes, utilizando um conjunto de 16 sonares dispostos ao
redor do rob0, alem de garantir que este siga a trajetoria determinada.

O controlador e o algoritmo, desenvolvidos em MatLab, utilizam uma
API, oferecida pela plataforma Realabs-BOT nesta mesma linguagem,
para enviar comandos ao robo atraves de uma rede WiFi.
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Neste trabalho constatou-se a importancia do compartilhamento de

el . recursos, de alto valor agregado, para fins de pesquisa e estudo

atraves de WebLabs, bem como a eficiencia da plataforma

5 1 Realabs-BOT na criagao de experimentos roboticos com acesso
e remoto.
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