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Dentro da aplicagdo do Futebol de Robds reside uma gama de assuntos relacionados com o controle de processos
industriais, uma vez que o correto posicionamento e movimentacdo dos jogadores envolve problemas do semelhantes aos
encontrados em uma linha de producdo automatizada. Diante deste contexto, o presente trabalho trata do desenvolvimento de um
sistema computacional para o controle da aplicagdo, que seja facilmente portavel para aplicagfes industriais. O sistema de
controle estd sendo programado em AO/C++, uma linguagem baseada no paradigma de orientacéo a objetos e no conceito de
‘objetos ativos’, que possui caracteristicas para permitir a especificagdo das restrigdes tempo-real apresentadas pela aplicagdo. A
inteligéncia dos robds é baseada em jogadas pré-programadas, conforme lances comuns de um jogo de futebol, como ataque e
defesa. Basicamente, a estratégia de jogo é definida a partir de dados como a posicdo de cada um dos robds e da bola, passados
para o computador por uma cdmera de video. Os comandos designados pelo micro, por sua vez, sdo enviados aos robds por um
radio-transmissor através da porta paralela. A utilizagdo do paradigma de orientacéo a objetos tem se mostrado uma excelente
alternativa para a construgdo de um programa melhor estruturado e com manuten¢do facilitada. Desta forma, cada rob6 é
implementado como um objeto autdnomo que se comunica com os demais utilizando mensagens enviadas através do sistema
operacional QNX. O modelo de orientagdo a objetos adotado mostrou-se eficiente na distribuicdo da inteligéncia do sistema,
permitindo consideravel independéncia entre os objetos instanciados. (CNPg-PI/UFRGS)
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