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RESUMO

Entre os projetos que estdo sendo desenvolvidos atualmente no COLLAB, esta a
UTVant, uma equipe de robética, voltada para o desenvolvimento de robés drones
autbnomos, atualmente com foco na participacdo de torneios de robdtica.
Atualmente o principal torneio de robdtica que visamos participar o Latin American
Robotics Competition (LARC) no Desafio de Robética PETROBRAS (DRP). Neste
trabalho é descrito o processo de desenvolvimento que estd em fase de testes de
um robdé drone autbnomo e de ferramenta de desenvolvimento para a
programacdao utilizando C++.

PALAVRAS-CHAVE: Rob6. Robdtica. Autbnomo. Drones.

ABSTRACT

Among the projects that are currently being developed at COLLAB, is a UTVant, a
robotics team, focused on the development of autonomous robot robots, currently
focused on participation in robotics tournaments. Currently the main robotics
tournament that we aim to participate in the Latin American Robotics Competition
(LARC) in the PETROBRAS Robotics Challenge (DRP). This work describes the
development process that is being tested by an autonomous robot and a
development tool for programming using C ++.

KEYWORDS: Robot. Robotics. Self-employed. Drones.
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INTRODU CAO

O Laboratério Colaborativo — COLLAB, vinculado ao Departamento
Académico de Eletronica da Universidade Tecnoldgica Federal do Parana
- Campus Ponta Grossa, foi criado em 2017 com a finalidade de difundir a
inovacdo tecnoldgica através do desenvolvimento de pesquisas, bem
como promover a troca de experiéncias e o trabalho colaborativo entre
alunos dos diversos cursos da instituicho. Com uma estrutura
multidisciplinar, o COLLAB conta atualmente com uma equipe de 37
alunos dos cursos de Engenharia Elétrica, Engenharia Mecéanica e
Bacharelado em Ciéncias da Computacdo. Com diversos projetos sendo
desenvolvidos nas areas de roboética, automagéo e controle, inteligéncia
artificial (lA), tecnologias assistivas, tecnologia da informacdo (TI),
indastria 4.0, internet das coisas (IoT), entre outras, o COLLAB além de
ser um ambiente de troca e disseminacdo de conhecimento, tem como
missao contribuir para formacdo de alunos capazes de resolver
colaborativamente problemas reais e emergentes, que futuramente serdo
profissionais e lideres qualificados para os novos desafios e exigéncias do
mercado.

Entre os projetos que estdo sendo desenvolvidos atualmente no
COLLAB, esta a UTVant, uma equipe de drones, voltada para o
desenvolvimento de drones autbnomos e até mesmo controlados, além
disso, atualmente temos o foco na participacéo de torneios de drones.

Na atualidade o principal torneio e desafio de drone que estamos
desenvolvendo para futura participacdo € o Desafio de Robdética
PETROBRAS pelo o Latin American Robotics Competition (LARC), por
toda via, vale ressaltar que estamos desenvolvendo e fazendo testes.

MATERIAL E METODOS

Conforme pode ser visto no Desafio de Robética PETROBRAS (DRP)
do ano de 2019 (CRB. Competicao Brasileira de Robdtica 2019), é
proposto um cendrio em que robds voadores autbnomos devem fazer uma
inspecéo e operacdes em faixas de dutos e instalagdes. O desafio € um
modelo reduzido que visa simular um ambiente de dutos petroliferos com
2 plataformas maritimas com bases suspensas de pousos e decolagens,
uma base terrestre costeira e trés bases terrestres avangadas. Dentre o
desafio proposto existe a possibilidade de estimular os participantes em
desenvolver um sistema robotico aéreo e controladores de voos robustos
(trajetdria, altitude e pose), com rastreamento e localizacdo precisa e
independentes por camera, processamento embarcado de alta
capacidade e dispositivos de manipulacao e carregamento de objetos.

As equipes que irdo participar do desafio deverdo usar apenas um
unico rob6 voador, usando tecnologia de decolagem e pouso verticais e
gualguer numero de sensores, processadores e atuadores. Além do mais,
perante o desafio os robés ndo poderao utilizar outros tipos de energia, a
nao ser de motores elétricos e durante o desafio o robd nao podera
receber qualquer tipo de interferéncia humana.
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Como pode-se ver na Figura 1 é definido uma representacéo da
arena, onde sera aplicada a ideia proposta. A arena € uma area de 64m?
com estruturas suspensas e no solo que representam as bases de pouso
e decolagem do robd voador nas areas das plataformas maritimas e
instalacdes terrestres.
A base costeira € o local de onde o robd voador deve sair e voltar de suas
tarefas, definidas em cada fase do desafio.

Plataforma Maritima

Base suspensa

Base Costeira Bases Terrestres

Figura 1 - Visdo geral da arena do Desafio de Robdtica PETROBRAS

Além das bases suspensas, terrestres e da base costeira, a arena

Y

possui um grande oleoduto, na cor laranja, transversal a arena. O
oleoduto é apresentado na figura 2.

- =T Tubo de Esgoto Primério
de PVC Branco 300mm

Pintado de laranja

Figura 2 — Uma parte do oleoduto e suas dimensbes
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RESULTADO E DISCUSSAO

EQUIPE

A equipe foi dividida em funcdes, para dividir cada tarefa do trabalho e
organizar o desenvolvimento do projeto, as fun¢des distribuidas foram:

e Jackson Lohan, Henrique Nazario, Carlos Souza, Fernando
Bismaia e Willian Silva: Responsaveis pelo sistema eletrdnico,
modelagem do projeto e l6gica envolvida na programacao.

» Fabio Benites: Responsavel pela constru¢do do rob6 e pela criacdo
da arena.

Joaquim Mira: Responsavel por orientar os alunos em cada ciclo do
projeto proposto.

ARENA

Na finalidade de cumprir o que foi proposto pela competicdo, foram
coletadas algumas informacgdes para que se tenha eficiéncia no objetivo.
Ao analisar o cenario da arena, o robd voador ndo sabe 0s percursos que
devera ser tomado afim de cumprir o objetivo, mas com as informacbes
dadas da arena, foi possivel desenvolver técnicas que possam fazer o
rob6é voador mapear o local, ou seja, através da programacao e sensores
disponiveis e processamento de imagem, foi possivel identificar as
limitacdes que o robd voador tem em suas devidas areas de trafego e
fazendo com que ele se movimente sobre as areas, que por sua vez sao
limitadas.

Entretanto, foi utilizada uma programacao para que o rob6 através dos
sensores identifiquem as limitagcdes da arena, além de ter um suporte de
processamento de imagem.

PROGRAMAGCAO E ESTRATEGIA

A linguagem C++ foi introduzida por Bjarne Stroustrup, em meados
de 1983, com novos e poderosos elementos e novas propostas para a
programacédo, que contribuem para o reuso, manutencdo e adicdo ao
codigo. C++ possui extensas bibliotecas-padrao que utilizam em grande
quantidade as caracteristicas exclusivas da linguagem em relacdo a C.

Nosso desenvolvimento da parte funcional do projeto foi utilizando a
linguagem C++.

CONCLUSAO

Conforme pode ser visto no desafio de Robdtica PETROBRAS (DRP)
do ano de 2019. E proposto um cenario em que robds voadores
autbnomos identifique e faca o0 mapeamento da arena, apds isso a
inspecao, a manutencdo de gas metano e transporte de equipamento.
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