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INTRODUCAO

Na industria existe dois principais tipos de robds moéveis, os AGVs (Automated Guided Vehicle) e os
AMRs (Autonomous Mobile Robots). Ambos sdo veiculos autdnomos, porém, um AGV ¢é guiado por
algum método, por exemplo uma linha no chdo, um AMR possui uma inteligéncia artificial dedicada a
sua tarefa, possuindo assim, todo seu funcionamento de forma automatizada.

Em ambos se faz obrigatorio a utilizagdo de sensores principalmente com a finalidade de seguranca onde
em muitos casos estes modelos de robds possuem fungdes onde estdo carregando muito peso, assim caso
houver colisdo com objetos ou uma pessoa pode ser fatal. Um sistema de sensoriamento robusto é capaz
de evitar tais circunstancias.

OBJETIVOS

Desenvolvimento um sistema de sensoriamento para detec¢do de obstaculos para um robd movel
autdnomo.

Validacdo de técnicas de inteligéncia artificial com conceitos de logica paraconsistente anotada para a
aplicagdo do projeto e estudar especificamente a Célula Neural Artificial Paraconsistente de passagem
(CNAPpa) e Célula Neural Artificial Paraconsistente analitica (CNAPa) que sdo utilizadas no projeto.

METODOLOGIA

Para ter uma ideia inicial a imagem 02 mostra o funcionamento total do sistema.

Imagem 01 — Diagrama grafico do funcionamento total do sistema de sensoriamento.
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Parte 1: significado dos parametros:
a: medida do lado do quadrado da célula.
B: angulo de abertura de um lado do cone do sensor.
n: numero de vezes que o grau de evidencia ¢ calculado no cone do sensor Dmax: define a maxima
distancia da area de detec¢do do sensor.
Dmin: define a minima distancia da area de deteccao do sensor.
D: distancia do obstaculo detectado pelo sensor.
a: angulo entre o sensor e o eixo horizontal do ambiente.
Xa e Ya: coordenadas onde a plataforma mecanica se encontra.
Para obtengdo dos valores de pu1, p2 e p3 ¢€ realizado o seguinte:
Primeiro o p1, se D for menor ou igual que Dmin, pl vale 1.
Se D for maior ou igual que Dmax, pl vale 0.
Se valor de D ficar entre Dmin e Dmax, o valor de ul varia de 0 a 1 dependendo da proximidade de D
em relacdo a Dmin.
Para p2, o sistema foi baseado no sensor ultrassonico que tem uma area de detec¢do no formato de um
cone, entdo u2 vale valores de 0 até 1 proporcionalmente ao pardmetro no formato necessaria pu3 € o
valor que a célula valia anteriormente e deve ser lido do banco de dados.
Calculo para obtengdo das coordenadas para formagao do cone:
Paraxey: x= ;Y=
/ /

No programa o angulo ¢ decrescido de acordo com o parametro n ¢ o angulo de abertura 3, assim como
valor de p2 que comega valendo 1 respectivo a coordenada central e decresce de acordo com o intervalo
de p2.

Célculo do intervalo de p2:

Intervalo de u2 = 1/n

A parte 2 ¢ feita simplesmente a analise dos dados pela rede neural artificial paraconsistente formada
pela Célula Neural Artificial Paraconsistente de passagem (CNAPpa) e Célula Neural Artificial
Paraconsistente analitica (CNAPa). A imagem 02 mostra a configuragdo utilizada neste processo.

Imagem 02 — Configuragdo para a parte 2 do sistema.
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Fonte: TORRES (2010).

RESULTADOS E DISCUSSAO
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No teste realizado da programacao, foi expressa uma resposta de valores que decresceram da parte
central da detecgdo baseada no angulo em que o sensor estava posicionado (45°) até suas extremidades,
e as coordenadas que foram analisadas formam uma figura conica, fazendo a forma de analise de um
sensor conico. O resultado pode ser observado na imagem 3.

Imagem 3 — Teste.
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Fonte: Do autor (2022).

CONCLUSOES

Como a resposta foi condizente com o funcionamento de um sensor de ultrassom, os objetivos foram
alcangados de forma satisfatoria.

Por se tratar de uma continuagdo e complemento ao projeto que aborda o sistema de planejamento, ¢
gratificante dar continuidade a seu estudo com o presente trabalho e principalmente por obter os
conhecimentos necessarios para seu desenvolvimento que podem facilmente ser utilizados em outras
areas e aplicacdes.

Por fim, uma sugestao de continua¢do do trabalho ¢ a aplicagdo do sistema fora de ambiente simulado,
ou seja, com componentes reais.
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