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A robotica desempenha um papel crucial na pesquisa cientifica, com o topico dos sistemas
multirrobos despertando um interesse notavel entre os pesquisadores nesse campo. Essa atencao ¢
justificada pelo fato de que a capacidade de coordenar eficientemente pares ou equipes de robos,
sejam autdbnomos ou semi-autdbnomos, ao realizar tarefas, pode proporcionar uma vantagem
significativa na distribuicdo da carga de trabalho. Isso evita a sobrecarga de recursos que
ocorreria caso um Unico robo executasse as tarefas individualmente. Além disso, os componentes
adaptados a plataforma robodtica podem resultar em sobrepeso, limitando ou até¢ anulando a
capacidade de locomogao do robd.

Nesse contexto, o presente trabalho de Iniciacdo Cientifica visa focar na resolugdo de
desafios envolvidos na realizagao de tarefas na robdtica por um unico robd. O objetivo ¢ trabalhar
a cooperagao entre duas plataformas roboticas moveis na coleta de um objeto, por meio da
integracdo de um brago roboético, deteccdo de um marcador visual e a teleoperagdo via joystick.
Esse enfoque se justifica pela necessidade de otimizar a cooperagdao entre robds, evitando a
sobrecarga de recursos que poderia ocorrer se um Unico robd fosse responsavel por todas as
tarefas. Além disso, o trabalho aborda a questdo critica dos componentes adaptados a plataforma
robotica, evitando o sobrepeso que possa limitar ou até anular sua capacidade de locomogao. A
implementagdo eficaz dessas abordagens ¢ habilitada por ferramentas e bibliotecas do ROS
(Robot Operating System), um framework que facilita o desenvolvimento de software para robds.
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Figura 1. Robds reais utilizados.

O estudo envolve a cooperacao de dois robds moveis terrestres, Leo Rover, denominados
como Robo A e Robd B, conforme apresentado na Figura 1. A notavel caracteristica do Leo
Rover reside em sua versatilidade e habilidade para operar em diversos tipos de terreno, gragas ao
seu sistema de suspensdo avangado e estrutura robusta. Equipado com uma camera integrada e
uma placa Raspberry Pi 4, bem como uma rede Wi-Fi incorporada, o Leo Rover permite
personalizacdo de acordo com as necessidades do usudrio. Na Figura 1, pode-se observar que o
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Robo A ¢ equipado com um brago robdtico PincherX 100 Robot Arm, acompanhado por um
marcador visual ARTag. Por outro lado, o Robd B mantém sua configuracao estrutural padrao,
sendo internamente programado para a execu¢do de um algoritmo de detec¢do de ARTag.

Dessa forma, os robos representados na Figura 1 t€m a finalidade de efetuar a coleta de
um objeto. O procedimento ¢ dividido em duas fases, com a primeira baseada em uma abordagem
de robd seguidor. Ambos os robos estdo conectados a um computador identificado como PC
Master, conforme ilustrado na Figura 2, por meio de uma conexdao Wi-Fi, estabelecendo uma
comunicac¢do no framework ROS. O Robo A ¢ controlado remotamente pelo usudrio através de
um joystick e a ARTag serve como um ponto de referéncia visual para o Robo B. Este ultimo
executa um algoritmo que identifica o marcador visual nas imagens capturadas pela camera,
permitindo calcular a posi¢do do robd em relacdo a distdncia do marcador detectado. Isso
viabiliza o acompanhamento do movimento do Robd A.

Primeira Fase Segunda Fase

Joystick

Conexao USB Algoritmo

Algoritmo

————————— Robd A

Conexio Wi-Fi Conexio USB

: Conexdo Wi-Fi

Robé B » ARTag

Algoritmo

Figura 2. Fluxograma das conexoes dos equipamentos utilizados.

ApOs os robos se posicionarem proximo ao objeto a ser coletado, inicia-se a segunda fase
onde ocorre a implementacdo da técnica de pick-up, que na robética envolve a habilidade de um
robo coletar e entregar objetos. Assim, o bragco robotico do Robo A € controlado pelo usudario
através do joystick, possibilitando pegar o objeto. Esse procedimento ¢ efetuado por meio de um
algoritmo incorporado ao framework ROS, também apresentado na Figura 2. Posteriormente a
coleta do objeto, o mesmo ¢é posicionado sobre o Robd B. A abordagem de robo seguidor da
primeira fase € repetida, e ambos os robds retornam ao ponto de partida ou a localizacao
determinada pelo wusuario. Um video demonstrando as técnicas estd disponivel em:
https://www.youtube.com/watch?v=sVLJYAVnnuU.

Os robos passaram por testes de validagao e revelaram a eficiéncia da cooperagao entre os
robos na coleta de objetos. Durante a execucao das fases, ambos os robos demonstraram precisao
nas abordagens mencionadas, destacando a eficidcia dos algoritmos de deteccdo, do robd
seguidor, da teleoperacdo por joystick e da troca de mensagens no ROS. Esses resultados
enfatizam a robustez e viabilidade da abordagem implementada. Como direcdo para futuras
pesquisas, pode-se explorar a otimizagdo da cooperacdo entre robds, incorporando sensores de
distancia em um algoritmo de desvio de obstaculos para aprimorar a autonomia do processo de
coleta.
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