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Introdução

O projeto trata da cooperação entre dois robôs móveis que

possuem certo grau de autonomia. Através do "mapeamento" do

ambiente por informações estáticas e dinâmicas, um veículo pode

avisar o que vem em seguida sobre problemas na pista ou manobras

bruscas, evitando acidentes.

Objetivos

O objetivo do projeto é desenvolver um sistema eficaz

de comunicação entre os robôs que consiga suportar a

complexidade das informações compartilhadas.

Metodologia

Para o desenvolvimento do projeto, propôs-se a utilização de

dois robôs móveis Surveyor SRV1 e uma plataforma de ambiente

simulado computacionalmente. Como tarefa inicial, tem-se um robô

seguindo o outro em um processo conhecido como “master-slave”.

Resultados e Conclusões

Um tema importante na comunicação entre robôs é o meio utilizado.

Pode-se utilizar sensores ópticos, infravermelho ou ondas de rádio.

Alta sensibilidade, baixa potência de emissão necessária e ampla faixa de

resolução são vantagens que ondas de rádio mais adequadas para o projeto.

Outro tema é o caminho que a informação percorre, podendo ser através

de um computador central ou um sistema Ad-Hoc, de um carro para o outro.

O Ad-Hoc mostra-se mais flexível e de melhor aplicação.
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