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UM MODELO PARA PROJETO, CONSTRUCAO E PROGRAMACAO DE
PROTOTIPOS DE VEICULOS ROBOTICOS PARA COLETA AUTOMATICA DE
AMOSTRAS DE DADOS AMBIENTAIS.

Luiz alberto oliveira lima roque, Paulo victor machado meireles

Com o colossal crescimento tecnologico e econdmico mundial, 0 homem passou
adquiriu capacidade de impingir grandes mudancas ao ecossistema global,
evidenciando a necessidade de realizar monitoramento ambiental continuo, para
preservar a integridade da agua, do ar e dos solos. A partir do monitoramento de
um conjunto de variaveis ambientais sdo calculados diversos indices, com o
objetivo de melhor avaliar a qualidade de recursos naturais. A situacéo real dos
recursos ambientais pode ser determinada pela selecdo dos parametros
adequados ao monitoramento, medindo suas caracteristicas ou atributos, e isto é
realizado coletando amostras de agua, solo e ar, visando posterior analise
laboratorial. Entretanto, ha locais indspitos, onde a topografia acidentada ou
dificuldade de acesso torna inviavel a implantacdo de sensores ou a presenca
humana para proceder a coleta de amostras de agua, solo ou ar. Em tais sitios,
uma alternativa viavel para coleta de amostras se materializa em autdmatos
capazes de proceder automaticamente a aquisicdo de dados. A base de tais
protétipos consiste em veiculos dotados de sensores, que adquirirdo informacdes
sobre o local em que se encontram, de forma que os robsds tenham a capacidade
de se desviar de obstaculos e adaptar seus movimentos, visando o deslocamento
em terrenos caracterizados por formatos diversos, com topografias acidentadas,
irregulares ou apresentando varios niveis de dificuldade de acesso, até atingir o
local onde se realizard a coleta de amostras que permitirdo, em analises
laboratoriais posteriores, a obtencdo de informacdes sobre a qualidade da agua, o
ar e dos solos, proporcionando subsidios para acdes futuras de controle
ambiental. O modelo do protétipo apresentado neste projeto é baseado no
conjunto educacional robético da linha LEGO MINDSTORMS, composto por pecas
plasticas encaixaveis, interligadas a diversos sensores e a um processador, que
pode ser programado numa linguagem de blocos caracteristica, conhecida por
NXT-G, permitindo a montagem e controle de inUmeros tipos de robds que atuam
nas mais diversas situacdes possiveis. Elaboraram-se aplicativos inspirados nas
especificacdes deste projeto, para ratificar o modelo aqui proposto. O cédigo
desenvolvido foi extenso, e contemplou a automacéo de percurso robotico até a
area de coleta de dados. A adaptacdo a trajetOria baseou-se em conceitos de
controladores proporcionais, integrais e derivativos, para ajustar a suspenséo do
robd a topografias adversas.
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