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Pseudocodigo na logica de programacédo: Uma simulacdo com algoritmo

simples pararealizacdo de tarefas em um cenario para robotica.

Neuber Samy F. de SOUZA!: Gil Jader O. da SILVA?% Jaciane F. ARAUJO? Rodrigo P.
Vieira®; Valcimar S. de ANDRADE”.

RESUMO

A pesquisa descreve a simulacdo de utilizacdo do pseudocddigo para
resolucdo da problemética de um cenéario da roboética na identificagdo da érea,
obstaculos, objetos e deslocamento, objetivando a otimizacédo de rota de um robo e
sua capacidade de identificar e coletar objetos, utilizando-se de sensores capazes
de distinguir cores, tamanhos, distancias para realizacéo de tarefas. Empregando a
l6gica de programacao através do pseudocddigo para parametrizacdo da utilizacdo
de qualquer linguagem definida pelo usuario, assim nao limitando o conhecimento

de apenas uma linguagem especifica.
INTRODUCAO
O mundo estd cada vez mais automatizado, os seres humanos querem

utilizar-se dos beneficios da robotizacdo para realizacdo de tarefas rotineiras. As

pesquisas e as competicdes de roboticas, sempre tém como objetivo achar solucdes
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para as necessidades humanas e assim parecendo-se com 0S mesmos no principio
da inteligéncia artificial (Bastos, 1999). Estudos sédo realizados em diversos centros
de sobre posicionamento de sensores e atuadores, navegacao e localizacédo, além
de diversos outros requisitos relacionados a robética (Dudek and Jenkin 2000 apud
Bekey 2005). Uma das tarefas incomodas é o recolhimento de lixo, sabemos que o
lixo produzido é um grande mau ao meio ambiente, principalmente pelo seu descarte
inadequado. A grande maioria dos seres humanos ndo se atentam as
consequéncias da poluicdo, esses lixos descartados inadequadamente ficam bem
visiveis nas praias, onde observamos como, por exemplo, latas de bebidas jogadas
na areia, objeto esse que é facilmente reciclavel. Dessa forma hd uma necessidade
de um sistema de coleta eficiente nas praias que acompanhe a evolucao
tecnolégica. Um robd moével capaz de identificar objetos, mas que consiga desviar-
se das pessoas, guarda-sol, cadeira dentre outros e ndo entre no mar seria uma
solucéo para realizar a coleta de forma automatizada.

A problematica dar-se-a na capacidade de realizacdo das tarefas, a proposta
da nossa pesquisa é desenvolver um algoritmo para robé mével, capaz de identificar
o cenario utilizando de sensores capazes de identificar cor, distancia e tamanho de
objetos, para que o mesmo possa deslocar-se desviando dos obstaculos e
recolhendo as latas e as depositando na lixeira de maneira eficaz e eficiente. Um
robd para realizar essas a¢des, necessita de uma pré-programacao em linguagem
computacional, onde, essa € executada por um algoritmo. A problematica
reproduzida no cenario da figura 1 demonstram 0s aspectos espaciais em que 0
robd movel devera encontrar os objetos e superar seus obstaculos. Segundo Franca
(2003), as problematicas da robdtica movel sdo: desviar de obstaculos e seguir pela

melhor trajetéria até a sua meta.
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Figura 1 - Cenério da problemaética
Fonte: LARC2012



MATERIAL E METODOS

A metodologia a ser aplicada na pesquisa serd o método hipotético-dedutivo,
usando o procedimento de pesquisa referencia bibliografica. As informacdes
contidas na pesquisa foram adquiridas através de artigos, teses. Dissertacoes,
livros, revistas e sites especializados, com 0 objetivo de elaborar diagndsticos,
identificar problemas e buscar solugdes. Foi realizada a identificacdo do problema,
etapa que consiste em entender a complexidade e variaveis inerentes ao desafio,
depois foi formulado o modelo proposto para identificacdo de cenario e objetos,
determinando a trajetéria a ser percorrido pelo robd cumprindo as metas de
recolhimento de objetos, desvio de obstaculos e deposita-lo no repositorio, tendo em

vista atender as necessidades.

RESULTADOS E DISCUSSAO

Utilizou-se um sistema de sensores aplicado a um desafio proposto na
Competicdo de Robdtica Latino Americana (LARC), categoria IEEE Open 2012, o
qual simulava a limpeza de uma praia com um robd autbnomo (sem intervencdes
humanas no seu controle) que deveria atuar na area de limpeza, recolhendo objetos
(latas) e as armazenando na lixeira, distribuidas em determinados lugares e
desviando dos obstaculos do percurso. Cada objeto no cenario tem cores
diferenciadas, assim podendo ser desenvolvido um algoritmo de processamento de
imagem. O rob6 movel contara com um sensor 6ptico do tipo Blobfinder, dispositivo
este que através de uma camera de video é capaz de identificar objetos de cores
especificas. Assim o rob0d sera capaz de identificar os objetos a serem recolhidos e

0s obstaculos a serem desviados conforme descrito no algoritmo abaixo.

FUNCAO acionaSensorCor()
INICIO
r
}
Ativar SensorLuzR;
Ativar SensorLuzG;
Ativar SensorLuzB;
SE ((SensorLuzR E SensorLuzG E SensorLuzB) <= 30cm ) ENTAO
INICIO



SE ((SensorLuzR = 0) E (SensorLuzG = 0) E (SensorLuzB = 255)) ENTAO
INICIO
RETORNE (‘AZUL’);
FIM SE
SENAO SE ((SensorLuzR = 255) E (SensorLuzG = 0) E (SensorLuzB = 0)) ENTAO
INICIO
RETORNE (‘'VERMELHO);
FIM SE
SENAO SE ((SensorLuzR = 0) E (SensorLuzG = 0) E (SensorLuzB = 0)) ENTAO
INICIO
RETORNE (‘PRETO’);
FIM SE
ELSE INICIO
RETORNE (‘OUTRA’);
FIM ELSE
FIM SE
FIM

Mas para haver o deslocamento o robé também contara com um sensor
ultrassénico capaz de medir a distancia e o tamanho dos objetos através da
amplitude das ondas sonoras enviadas com o tempo de retorno e posicado. Nesta
pesquisa sera utilizado um sensor ultrassénico com a capacidade de alcance de 5
metros de distancia, visto que o robd tera seu tamanho de 50cm e o cenério tem o

tamanho de 5,5m, assim descrito no algoritmo abaixo.

FUNCAO acionaSensorUltrassonico()
INICIO

}

Ativar SensorUltrassonicoFrontal;
Ativar SensorUltrassonicoDireito;
Ativar SensorUltrassonicoEsquerdo;
SE (SensorUltrassonicoFrontal <= 30cm) ENTAO
INICIO

RETORNE (‘TRUE");
FIM SE
ELSE IF (SensorUltrassonicoDireito <= 30cm) ENTAO
INICIO

RETORNE (‘TRUE-RIGHT");
FIM SE
ELSE IF (SensorUltrassonicoEsquerdo <= 30cm) ENTAO
INICIO

RETORNE (‘TRUE-LEFT’);



FIM SE
ELSE INICIO
RETORNE (‘FALSE’);
END ELSE
FIM

Para o rob6 moével se deslocar para atingir suas metas ele contard com o
sensor encoders que € capaz de medir a posicado angular ou a velocidade angular de
um eixo em rotagdo gerando seu posicionamento, determinando o deslocamento,
velocidade e aceleracao (Sensors enconders, 2015).

PROCEDIMENTO acionaSensorEnconder()
INICIO

7

SE (acionaSensorUltrassonico() = ‘TRUE-RIGHT’) ENTAO
INCIO
Ativar SensorEncoder;
GirarDireita=45°;
SE ((acionaSensorCor() = ‘PRETQ’) E (acionaSensorTamanho() <=20)) ENTAO
INICIO
carregalata()
ELSE
GirarEsquerda=45°;
FIM SE
SENAO SE (acionaSensorUltrassonico() = ‘TRUE-LEFT’) ENTAO
INICIO
Ativar SensorEncoder;
GirarEsquerda=45°;
SE ((acionaSensorCor() = ‘PRETQO’) E (acionaSensorTamanho() <=20)) ENTAO
INICIO
carregalata()
SENAO
Ativar SensorEncoder;
GirarEsquerda=45°;
FIM SE;
FIM SE
SENAO
Ativar SensorEncoder;
GirarDireita=45°;
FIM

CONCLUSOES



O objetivo desta pesquisa foi demonstrar a aplicacdo de algoritmos capazes
de atuarem na robdtica juntamente com sensores que podem fazer com que um
rob6 movel consiga realizar tarefas de forma autbnoma aproximando-se da
“Inteligéncia Artificial” com pseudocddigos simples em tarefas complexas do
cotidiano social. Visando a realizacdo de trabalhos futuros, reconhecemos é&reas a
serem pesquisadas, poderd ser desenvolvido o robé mével que ira realizar
atividades de forma autbnoma como: guia acompanhante para deficientes visuais
identificando obstaculos, reconhecendo a melhor rota a ser percorrida; robés moveis
capaz de realizar identificacdo em ambientes hostis e catastrofes para resgate seres

humanos.
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