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Resumo

Neste trabalho foram investigadas diferentes técnicas de navegacao, com enfoque em sensores
inerciais, odometria e GPS (Sistema de Posicionamento Global), para se chegar a
implementacdo da técnica de integracdo sensorial em um robd do tipo trekking. O objetivo é
corrigir o problema de acumulo de erros em funcdo do tempo e da distancia percorrida dos
métodos dead reckoning, tais como 0s sensores inerciais e a odometria, através da integracao
com o GPS, fazendo com que nao seja necessario o uso de sensores muito precisos e de alto
custo. O projeto e construgdo de um robd do tipo trekking sdo propostos, em parceria com a
equipe TROIA (Tecnologia, Robética, Otimizacao e Inteligéncia Artificial) de robética, visando a
realizacdo de testes em terrenos acidentados, tais como em uma plantacdo de café e posterior
coleta de dados de sensores inerciais e de sinal GPS. A integracdo dos mesmos foi feita de
forma pds-processada em ambiente MatLab, e comparacdo dos resultados obtidos. Até o
presente momento, tem-se como principal contribuicdo a experimentagdo de dois encoders
(odometria) acoplados as rodas do robd trekking, em associacdo com um modulo de GPS que
fornece todas as informacdes de sinal dos satélites e também uma solucdo proprietaria de
posicdo, a qual conta com fusdo de sensores inerciais embutidos no médulo. As vantagens e
desvantagens de cada método de navegacédo individual sdo analisadas, bem como a efetividade
da utilizacdo da integracdo entre odometria e 0 GPS para resolver os problemas de cada tipo de
sistema e fornecer resultados de navegacdo com boa precisdo e baixo custo. Como
contribuicGes adicionais da pesquisa, apresentada a diferenca de desempenho entre encoders
acoplados nas rodas tracionadas do rob6 e em rodas néo-tracionadas, visando a captura dos
efeitos de derrapagem/patinacdo das mesmas. Como sugestao de tdpicos para a continuidade
da pesquisa (ainda em andamento), tem-se a experimentacdo da fusdo sensorial entre
odometria/GPS e INS, bem como a efetividade do uso de pseudo-medicdes do tipo de restricbes
n&do-holondémicas do robd.
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