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Introdução

Neste trabalho foi desenvolvidoumalgoritmopara robômóvel, como
objetivodeacharasaídadeumlabirinto.Buscou-seporumasoluçãopara
oproblemaquenãofosseumseguidordeparede,optou-sepeloalgoritmo
dePledge.

OalgoritmoPledgeédesenvolvidoparadesviardeobstáculos.Neste
algoritmo se indica uma posição preferencial de movimento e conforme
obstáculos sãoencontradoso robôsegueaparededoobstáculoporum
dos lados. Cada rotação deste é incrementada ou decrementada de um
contadorque,inicialmenteénulo.Quandoocontadorvoltaasernuloisto
indica que o robô está se movendo novamente na direção preferencial.
Este algoritmo garante a solução de alguns labirintos não solúveis pelo
algoritmo seguidor de parede, ao mesmo tempo em que se mantém
simples, não necessitando armazenar muitos dados, o que facilita sua
implementaçãoemsistemascompoucamemóriadisponível.

Metodologia

OrobôEduBOTfoiutilizadopara implementaçãodoalgoritmoeconta
com sensores ultrassônicos, paramedição de distâncias, encoders, para
controledemovimentoesensoresdefimdecursoutilizadosparadetectar
contato com paredes. O código foi embarcado em uma placa Venturino,
uma plataforma de baixo custo baseada na placa de desenvolvimento
Arduino, que conta com ponte H para acionamento dos motores. A
plataforma Venturino é uma plataforma open-hardware desenvolvida no
LAROSE,UFRGS.

Desenvolvidodeformamodular,oprojetopossibilitaaintegraçãodeum
sistemadecontroleparaogirodorobôedamovimentaçãoemlinhareta
domesmo.Foramintegradasbibliotecasdesenvolvidasparainterfacecom
os sensores presentes no robô. Foram desenvolvidas todas as
funcionalidadesparaamovimentaçãodo robô.Também foram realizadas
melhoriasfísicasnoprojetoEdubotparagarantirmelhorfuncionamentode
seuscomponentes.

Resultados e Conclusões

O projeto foi implementado no EduBOT e testado diversas vezes.
Foramrealizadasdemonstraçõesdeseu funcionamentoduranteoevento
UFRGS PortasAbertas. Houve sucesso no objetivo de retirar o robô do
labirinto. O algoritmo mostrou-se de simples implementação e uma boa
alternativaaoalgoritmoseguidordeparede.

Para aprimorar os resultados estão sendo desenvolvidas algumas
soluçõesmecânicas,desoftwareedehardwarenoprojetoEduBOT,como
umaplacaparadecodificaçãodosinalemquadraturadosencoders. 
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Figura2:Diagramadeimplantaçãodosistemadecontroledo
EduBOT.Fonte:[1]

Figura1:DiagramadefluxodoalgoritmoPledge
implementadonosistema.
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