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INTRODUCAO

Em quais areas e ambientes os robds ja estdo ao redor dos seres humanos? Deixando de lado os
industriais, existem diversos robds voltados para o entretenimento como o COZMO fabricado pela
ANKI que pode facilmente lembrar um animal de estimag@o, essas maquinas podem também até mesmo
ajudar no treinamento de artes marciais como o RXT-1 produzido pela STRYK.

Com este cenario, projetos de robdtica movel sdo ricas fontes de conhecimento e um sistema de
planejamento com inteligéncia artificial capaz de calcular uma rota para desviar de obstaculos ¢ como
se fosse um tipo de “alma” de uma ferramenta capaz de se locomover por si mesma, assim auxilia a
evitar acidentes em ambientes com circulacao de pessoa e danos materiais.

OBJETIVOS

Desenvolver um sistema de planejamento de trajetérias para ambientes com obstaculos capaz de ser
implementado em plataformas mecanicas.

Validagdo de técnicas de inteligéncia artificial com conceitos de logica paraconsistente anotada para a
aplicagdo do projeto.

Realizar estudos necessarios para desenvolver os resultados esperados como conceitos de logica
paraconsistente, nds de Analise Paraconsistente (NAPs), Célula Neural Artificial Paraconsistente
analitica (CNAPa) e Célula Artificial Paraconsistente maximizadora (CNAPmax), linguagem de
programacao Python e banco de dados.

METODOLOGIA

No ambiente de desenvolvimento PyCharm utilizando linguagem Python ¢ desenvolvida a programacao
que controla o sistema de planejamento para as trajetorias.

A programacdo pede valores para serem digitados de coordenadas baseadas num plano cartesiano com
abscissa (x) e ordenada (y), sendo eles a coordenada de origem e a coordenada destino.

Neste ambiente também ¢ feito a 16gica que corresponde Célula Neural Artificial Paraconsistente de
maximizacdo (CNAPmax) que € responsavel por analisar valores que vao de 0 a 1 obtidos do banco de
dados e definir o melhor caminho a ser seguido, sendo definido arbitrariamente que a partir de 0,7 ¢
considerado obstaculo e abaixo disso ¢ caminho livre. Os calculos para CNAPmax sdo: =(p - A+ 1)/2;
ondep= ei=

Se > 0.5, a saida vale , caso contrario a saida vale

A Célula Neural Artificial Paraconsistente analitica (CNAPa) também ¢ programada e funciona como
um refinamento do sistema utilizando as seguintes equagdes:

Grau de evidencia resultante = S1 = =(Gc+1)/2;onde Ge=p-A; pu= cA=1-;

Veve = (1+Ftc)/2; Vefa = (1- Fte)/2; Veic = (1+ Ftet)/2; Vepa = (1- Ftet)/2; = (u+1)/2;

Para a saida assumir valor de  a condicdo para S1 deve ser:
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Caso contrario S1 =0,5.

O banco de dados ¢ preenchido manualmente para simular um sistema de sensoriamento que ¢ analisado,
entdo € expresso o resultado mostrando-o na tela do PyCharm. O resultado é uma sequéncia numérica
baseada nos movimentos que o robd pode fazer de acordo com a diregdo, no total sdo 8 como mostra a

Figura 1.
Figura 1 - Representagdo das diregdes da sequéncia numérica emitida pelo sistema.
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Fonte: TORRES (2010).
RESULTADOS E DISCUSSAO

A seguir serdo apresentados os testes mais relevantes feitos, onde os quadrados representam os pontos
das coordenadas, sendo pintado de vermelho ¢ a origem, preto sdo obstaculos, verde € o destino ¢ as
setas em vermelho representam a trajetoria que a plataforma mecénica faria.

As coordenadas que representam a origem, o destino e demonstram os obstaculos serdo expressas no
formato (X, Y).

O teste 1 (Figura 2) tem como origem (0, 0), destino (0, 8) e obstaculos em (0,2) e (0,3).

A sequéncia numérica gerada pelo sistema foi: [1,2, 1, 8,2, 8, 1, 1].

Figura 2 — Teste 1.
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Fonte: Do autor (2021).

E possivel notar rotas desnecessarias para chegar até a origem, em estudos sobre o caso, a solugio
encontrada foi adicionar uma programagao que faga com que realize todo o planejamento e use somente
o primeiro valor da sequéncia, depois rodar novamente todo o planejamento e fazer o mesmo até que o
planejamento encontre o destino.

CONCLUSOES
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Os resultados encontrados satisfazem a condig¢@o de partir de uma origem e chegar ao destino.

O detalhe sobre a trajetdria conter movimentos desnecessarios, que apesar da solugdo aparentemente
facil ndo foi possivel ser resolvida, a programagdo adicionada ndo causava efeitos desejados, sendo
assim foi preferivel manter como estava.

Algumas sugestdes para uma possivel continuidade do projeto seriam: concerto dos movimentos
desnecessarios da trajetdria no planejamento, melhorar o cddigo deixando-o mais simples e facil de ser
interpretado, adicionar um sistema de sensoriamento e projetar uma plataforma mecanica capaz de
comportar toda a l6gica do atual projeto para um teste em ambiente real.
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