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Com a finalidade de facilitar o estudo e desenvolvimento de algoritmos de controle de robds mdveis, esta sendo
desenvolvido no Instituto de Informatica um simulador de rob6 real. No desenvolvimento deste simulador utiliza-se
0 robd Khepera e torna-se necessario um bom conhecimento do mesmo. A primeira parte deste trabalho tem este

objetivo, ou seja, 0 levantamento das principais caracteristicas do Khepera. Uma das fung¢bes do simulador sera
plotar na tela de um computador o posicionamento a cada instante do robd, para avaliar o funcionamento desta
funcdo € necesséario que seja plotada também a posicdo verdadeira do robd, de forma que seja possivel uma
comparacao entre as localiza¢6es simulada e real. A segunda parte deste trabalho tem como meta o desenvolvimento
de um algoritmo que permita a determinacdo da posicdo real do Khepera. As principais caracteristicas do robd
Khepera dizem respeito ao seu comportamento sensorial, aos comandos de controle de sua velocidade e a contadores
de rotacdo existentes em suas rodas. Estas caracteristicas foram levantadas através de ensaios realizados com o
préprio robd. No desenvolvimento do algoritmo de determinacdo da posicdo real do robd foram utilizados os dados
fornecidos pelos contadores de rotacdo das rodas do Khepera obtidos do mesmo via comunicacéo serial com o
microcomputador, onde estes dados sdo processados fornecendo a localizagdo e o angulo de orientagdo a todo o
instante do veiculo mével. Foram observadas certas limitacfes nas caracteristicas do Khepera como a pouca
sensibilidade dos sensores de luz e o0 pequeno raio de visdo dos sensores de proximidade. Os comandos de controle
de velocidade e os contadores funcionaram satisfatoriamente. Devido ao bom funcionamento dos contadores das
rodas o algoritmo de posicéo forneceu bons resultados. (CNPq).
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