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Introducao

A coordenacdo e o controle de multiplos robds
moveis € um assunto que tem sido fortemente estudado
nos ultimos anos, devido a crescente utilizacdo deste tipo
de robds em tarefas que exijam cooperacao.

Uma das principais estratégias para a coordenacgéo de
multiplos robds € o controle de formacéo, [1]. Para robds
autbnomos uma formacéo significa um conjunto de robés
distribuidos espacialmente 0s quais possuem a dindmica
de estado acoplada a partir de uma lei de controle comum.

Para se ter uma formagéo algumas necessidades
bésicas precisam ser respeitadas: a separagdo entre 0s
robds, para que nao ocorra colisdbes entre eles, o
alinhamento, os robds precisam estar no mesmo sentido e
€ necessario que exista coesado entre eles.

Um dos problemas quando se trata de manter
uma formac@o sdo 0s possiveis obstaculos que podem
estar pelo caminho. Métodos para desvio de obstéaculos se
tornam importantes principalmente quando o controle de
formacéo é utilizado em locais desconhecidos.

Em [2] e [3], € proposto o uso do método do ciclo
limite, no qual é tragado uma reta entre o robé e o seu
objetivo e considera-se um circulo em torno do robd e dos
obstéculos, cada obstaculo é tratado como uma variavel
podendo ser perturbadora ou ndo perturbadora caso a
distancia entre a reta tracada e o obstaculo seja menor
gue um raio pré-estabelecido, assim ajusta-se a trajetdria
ao longo do tempo de modo que o robd contorne o
obstéculo.

Dessa forma, neste trabalho é apresentado um
sistema de controle de formacdo de robds mdveis com
desvio de obstéculos baseado em ciclo limite baseado nos
trabalhos [1], [2], [3].

Resultados e Discusséo

No sistema de controle dos rob6s moveis a
comunicacdo entre eles foi realizada utilizando a teoria
dos grafos considerando um dos rob6s como o lider da
formacdo. Um digrafo de comunicacdo captura a
conectividade entre os robbs, sendo que o lider ndo
recebe informacg&o de nenhum outro o que faz com que os
outros rob6s definam sua posicdo de acordo com a do
lider, Figura la. E para que os rob6s da formacgdo nao
colidam, foi implementado um sistema de desvio de
obstaculo baseado em ciclo limite para o robd lider, Figura
1b. Ou seja, quando o robd lider desviar de um
impedimento os demais robds da formacéo irdo se desviar
também, pois necessitam manter a rigidez da formacéo.

Na Figura 2 é apresentado o resultado da
simulagcdo do sistema proposto para uma formacgdo com
trés robds. Trés osbsticulos s&o considerados durante o
percurso da formagéo.
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Figura 1. Digrafo sendo o robd 1 lider e ciclo limite
aplicado ao desvio de obstaculos.

——Robé 1
Flobt 2
Flobs 3
#  Objetive
# _ Obstésulos

X (m)
Figura 2. Simula¢éo do controle de formag¢do com desvio
de obstéaculos.

Conclusdes

Nesse trabalho utilizou-se o controle de formacgéo
com estratégia lider seguidor e o método de ciclo limite
para desvio de obstaculo de forma a garantir que os robds
em formag&o atinjam o objetivo sem que haja colisbes. A
estratégia de desvio de obstaculo foi implementada no
robd lider da formagdo, de forma que os demais robds
desviassem dos obstaculos a partir dos desvios realizados
pelo robd lider. Resultados simulados foram apresentados
para demonstrar a eficiéncia da estratégia proposta.

Em trabalhos futuros, pretende-se expandir a
implementacdo do desvio de obstaculo para os demais
rob6s da formacdo. E a realizagdo de simulacdo da
formacéo utilizando obstaculos moéveis e estaticos.
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