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Esta dissertacdo apresenta um método de controle de estabilidade que visa
garantir que as rodas de um robd moével ndo irdo descolar em um terreno

acidentado, evitando situagdes de instabilidade.

7A1.
Contribuicao desta dissertacao

Em operacdes que utilizam robds moéveis em terrenos irregulares, é
necessario capacitar técnicas de controle para garantir seguranga nos movimentos.

No capitulo I, foi descrito um breve histérico sobre os potenciais impactos
ambientais que a inddstria do petréleo e do gés estéd levando a regido da Amazdnia
brasileira. Também apresentou-se a importancia de se fazer um monitoramento
ambiental constante nesta regido. Como esta regido de selva apresenta
dificuldades em locomogao e certos riscos, foram construidos protétipos de robds
moveis para auxiliar neste monitoramento. Algumas aplicacdes de robds moveis,
em missdes que possam colocar em risco a vida humana, também foram
apresentadas. O desejo de fazer com que este robd trabalhe com autonomia em
seus movimentos foi um fator motivador para esta dissertacao.

No capitulo II, foi apresentada a modelagem 2D do robd ambiental hibrido,
considerando-o como um corpo rigido. Foi feita uma andlise cinematica e
dindmica que permitiu compreender o movimento do robd e construir a partir
desses resultados um algoritmo de controle de estabilidade.

No capitulo III, foi detalhado o controle de estabilidade proposto nesta
dissertacdo. Este controle atua no movimento do robd através das forcas de atrito,
que sdo escolhidas respeitando critérios otimizados de restri¢ao.

No capitulo IV, sdo realizadas, a partir dos resultados obtidos nos capitulos
anteriores, simulacdes que ilustram o comportamento dindmico do robd. Estas

servem para avaliar o algoritmo de controle proposto.
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No capitulo V, s@o apresentados os resultados das simulacdes onde se
comprova a efetividade do controle de estabilidade. Para tal, o robd foi simulado
em cinco tipos de perfil de terreno diferentes.

No capitulo VI, foi demonstrado como foram construidos os dois protétipos
do Robd Ambiental Hibrido — Chico Mendes. Procurou-se também explicitar
problemas causados quando existe o descolamento das rodas do robd com o

terreno.

7.2
Sugestoes para trabalhos futuros

O presente trabalho estudou um caso particular que assegura a estabilidade
do veiculo. Para isto, demonstrou-se ser suficiente garantir o ndo deslocamento de
nenhuma das rodas do robd com o terreno. Trabalhos futuros podem incluir
controle de velocidade em conjunto com controle de estabilidade, ou incorporando
técnicas para minimizar a energia total dispendida pelo robo.

O controle proposto neste trabalho utiliza como um dos dados de entrada o
perfil do terreno. E importante, portanto, que o robd tenha um sistema de
navegacdo que identifique a topografia do terreno, o que pode ser interpretado em
trabalhos futuros como uso de cidmeras estéreo, de cAmeras mono com iluminacio
estruturada, ou com técnicas de ultra-som.

Além disto, estudos devem ser orientados para generalizar a modelagem 2D

para 3D.
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