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Apêndice I 

Arquivos com código fonte de cada simulação e experimento que 

acompanham este trabalho são especificados a seguir: 

 

motorschema.cpp > Código fonte da simulação do robô principal com 

controle baseado em comportamento. 

inimigo.cpp > Código fonte da simulação do robô inimigo/predador com 

controle baseado em comportamento. 

motorcomp-bbr.cpp > Código fonte da simulação do robô principal com 

controle baseado em comportamento programado com comportamentos 

simplificados para comparação. 

inimigocomp-bbr.cpp > Código fonte da simulação do robô 

inimigo/predador com controle baseado em comportamento programado com 

comportamentos simplificados para comparação. 

motorcomp-classic.cpp > Código fonte da simulação do robô principal com 

programação de controle clássica para comparação. 

inimigocomp-bbr.cpp > Código fonte da simulação do robô 

inimigo/predador com programação de controle clássica para comparação. 

predador.cpp > Código fonte da simulação do robô predador. 

presa.cpp > Código fonte da simulação do robô presa. 

tese1-laser.cfg > Definições da simulação principal executada no software 

player/stage. 

tese1-laser.world > Definições do ambiente e dos robôs na simulação 

principal executada no software player/stage. 

tese1-comp.cfg > Definições da simulação simplificada executada no 

software player/stage para comparação entre diferentes tipos de programação. 

tese1-comp.world > Definições do ambiente e dos robôs na simulação 

simplificada executada no software player/stage para comparação entre diferentes 

tipos de programação. 
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tese-sumo.cfg > Definições da simulação dos robôs predador e presa 

executada no software player/stage. 

tese-sumo.world > Definições do ambiente e dos robôs na simulação dos 

robôs predador e presa executada no software player/stage. 

santerio.c > Código fonte do experimento do robô predador. 

santerio-pres.c > Código fonte do experimento do robô presa. 
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Apêndice II 

Primeiramente código fonte resumido explicativo para entendimento do 

conceito e logo em seguida código completo da simulação completa.  

 

//  Código Fonte Resumido Programação Baseada em Comportamento 
Utilizando Arquitetura de Esquemas Motores 
//  Fabiano Santério - 2009 
 
// Inicializando o robo e sensores 
 
////////// Inicialização das Flags Dos Comportamentos  
////////// Funcionam para a tomada de decisão do Arbitrador  
 
int aquisitar_flag = 0; 
int pegar_flag = 0; 
int entregar_flag = 0; 
int soltar_flag = 0; 
 
////////////////// Definindo Estrutura Básica Do Vetor Resposta  
 
struct resultante { 
 
 float velocidade;  // Magnitude Vetor Velocidade 
 float angulo;  // Angulo  
 float peso;   // Pesos dos Comportamentos 
}; 
 
/////  Definindo COMPORTAMENTOS PRIMITIVOS (Esquemas Perceptivos)  
 
// ANDA E GIRA -> Anda em linha reta durante um determinado tempo 
e gira em seu próprio eixo 
 
// BUSCA -> Busca Objeto AZUL id = 1 
// Campo Potencial Atrativo 
 
// ENTREGA -> Procura Local de Entrega (Objeto amarelo) id = 4 
// Campo Potencial Atrativo 
 
// FOGE - > Foge de objeto vermelho   id = 0 
// Campo Potencial Repulsivo 
 
//  DESVIA -> Desvia de Obstáculos Estáticos Utilizando Sonar 
//  Campo Potencial Repulsivo 
 
//  COLISAO -> Evita Colisão 
//  Campo Potencial Repulsivo 
 
// RUIDO -> Gera Ruído Aleatório para evitar situações singulares 
 
// FECHAR_garra -> Aciona a Garra para pegar objeto. 
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// ABRIR_garra -> Aciona a garra para soltar objeto 
 
// BATIDA -> Executa manobra após detectar colisão 
//  Campo Potencial Repulsivo 
 
////////////////////  FUNÇÃO PRINCIPAL     //////////////// 
 
int main(void) 
{ 
 robot.Read(); //Faz a primeira varredura nos sensores 
 
   // Chamando os esquemas perceptivos 
 
// Anda durante um tempo e gira em torno do próprio eixo 
// Quando detecta objetivo por cor , vai em sua direção 
// Quando detecta local de entrega por cor, vai em sua direção 
// Quando detecta inimigo por cor, desvia  
// Desvia de obstáculo usando Sonar 
// Evita colisões 
// Ruído Aleatório 
// Fechar Garra 
// Abrir Garra 
// Batida 
 
/////////////// Definindo Comportamentos  //////////////////////// 
 
//// Arbitrador 
 
 if (soltar_flag == 1)  
 std::cout << "Comportamento Ativo ->  !! SOLTAR !! \n"  
 else if (entregar_flag == 1)  
 std::cout << "Comportamento Ativo ->  !! ENTREGAR !!\n" 
 else if (pegar_flag == 1) 
 std::cout << "Comportamento Ativo ->  !! PEGAR !!\n"  
 else if (aquisitar_flag == 1) 
 std::cout << "Comportamento Ativo ->  !! AQUISITAR !!\n"  
 else 
 std::cout << "Comportamento Ativo ->  !! EXPLORAR !!\n" 
 
// Definindo Limites de Velocidade e Taxa de Rotação 
// Atua nos motores do robô 
   pp.SetSpeed(somatorio-> velocidade, somatorio -> angulo)  ; 

 

--------------------------------------------- // --------------------------------------------- 

 

A seguir é apresentado o código fonte completo da simulação completa. 

 

//  Código Fonte Programação Baseada em Comportamento Utilizando 
Arquitetura de Esquemas Motores 
//  Fabiano Santério   2009 
 
 
#include <includes/playerc++.h> 
#include <iostream> 
#include <time.h>   // Biblioteca da variável Tempo 
#include <pthread.h>  // Biblioteca de Multi-tasking C++ 
#include "includes/args.h" 
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using namespace PlayerCc; 
 
PlayerClient robot (gHostname, gPort); // Inicializando o robo 
Position2dProxy pp (&robot, gIndex); // Inicializando função 
de posição 2D 
SonarProxy sp (&robot, gIndex);  // Inicializando 
sensores de ultra som 
BlobfinderProxy bp (&robot, gIndex); // Inicializando sensor 
de cores 
GripperProxy gp (&robot, gIndex);  // Inicializando garra 
BumperProxy bump (&robot, gIndex);  // Inicializando Bumper 
LaserProxy lp(&robot, gIndex);  // Inicializando 
Sensores a Laser 
 
 
 
////////// Inicialização das Flags Dos Comportamentos ////////// 
 
int aquisitar_flag = 0; 
int pegar_flag = 0; 
int entregar_flag = 0; 
int soltar_flag = 0; 
 
 
/////////// Definindo Estruturas Básicas ///////// 
 
struct resultante { 
 
 float velocidade;  // Magnitude Vetor Velocidade 
 float angulo;   // Angulo  
 float peso;   // Pesos dos Comportamentos 
}; 
 
/////////////////  DEFININDO FUNÇÕES ////////////////////////// 
 
//  Função "lr_rot" retorna -1 ou 1  para virar à esquerda ou à 
direita  
 
int lr_rot(int lr_detect) // lr_detect é o argumento da funcao 
{ 
 
if (lr_detect == 1)       // se for esquerda 
 return -1;        //  vira p/ direita 
else 
 return 1;         // se nao, vira p/ esq. 
} 
 
//  Função "bump_detect" detecta colisao na esqueda ,direita e 
traseira  
//  Retorna 1 esq,  2 dir,  3  traseira , 4 frontal  e  0 sem 
colisao 
 
double bump_detect_min_dist = 1.5;    //  distancia minima para 
detecção de colisao 
 
int bump_detect() 
{ 
 
if      (sp[1] < bump_detect_min_dist || sp[2] < 
bump_detect_min_dist)  // esquerda frontal 
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 return 1; 
else if (sp[5] < bump_detect_min_dist || sp[6] < 
bump_detect_min_dist)  // direita frontal 
 return 2; 
else if (sp[10] < bump_detect_min_dist || sp[11] < 
bump_detect_min_dist || sp[12] < bump_detect_min_dist || sp[13] < 
bump_detect_min_dist) // traseira 
 return 3; 
else if (sp[3] < bump_detect_min_dist || sp[4] < 
bump_detect_min_dist)  // frontal 
 return 4; 
else if (sp[0] < bump_detect_min_dist || sp[7] < 
bump_detect_min_dist || sp[8] < bump_detect_min_dist || sp[15] < 
bump_detect_min_dist) // laterais 
 return 5; 
else 
return 0; 
} 
 
 
///Definindo COMPORTAMENTOS PRIMITIVOS (Esquemas Perceptivos) //// 
 
// ANDA E GIRA -> Anda em linha reta durante um determinado tempo 
e gira em seu próprio eixo 
 
double andagira_tempo_cru =  7;  // Tempo de Cruzeiro 
double andagira_vel_cru =  0.6;  // Velocidade de 
Cruzeiro 
double andagira_tempo_rot =  5;  // Tempo de Rotação 
double andagira_vel_rot =  1;  // Velocidade de Rotação 
time_t andagira_tempo_inicio = 0; // Contador de Tempo 
Regressivo 
int andagira_acao_atual = 1;  // Ultima Ação Executada   0 = 
Andar  1 = Rodar 
 
resultante* andagira () 
{ 
 time_t tempo_atual = time(NULL); 
 double tempo_comparacao = (andagira_acao_atual == 0)? 
andagira_tempo_cru : andagira_tempo_rot; 
 
 //std::cout << difftime (tempo_atual,andagira_tempo_inicio)  
<< std::endl; 
 
 if (difftime (tempo_atual,andagira_tempo_inicio) > 
tempo_comparacao)  // Decisão para troca de ação 
 { 
  andagira_acao_atual = (andagira_acao_atual == 0)? 1:0; 
  andagira_tempo_inicio = time(NULL); 
 
  andagira_vel_rot = (andagira_acao_atual == 0)? 
andagira_vel_rot * -1 : andagira_vel_rot ;  // Inverte lado 
rotação 
 } 
 
 resultante* andagira_vet = new resultante (); // Criando o 
Vetor de saída 
 andagira_vet-> peso = 1;   // Peso AndaGira 
 
 if (andagira_acao_atual == 0) 
 { 
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  andagira_vet-> velocidade = andagira_vel_cru; 
  andagira_vet-> angulo = 0; 
 } 
 else 
 { 
  andagira_vet-> velocidade = andagira_vel_cru/2; 
  andagira_vet-> angulo = andagira_vel_rot; 
 } 
 
  for (int i=0; i < bp.GetCount(); i++) //  Desvia 
do local de depósito amarelo 
  { 
   if ( bp.GetBlob(i).id == 4 && bp.GetBlob(i).top 
< 20) // Se objeto for amarelo e perto 
   { 
    andagira_vet-> velocidade = 
andagira_vel_cru / 4; 
    andagira_vet-> angulo = 2* 
andagira_vel_rot; 
   } 
  } 
 return andagira_vet; 
} 
 
// BUSCA -> Busca Objeto AZUL id = 1 
// Campo Potencial Atrativo 
 
double busca_vel_rot = 3.3;  // Velocidade de Rotação 
double busca_pos_mediana = 40; // Posição na qual o objeto se 
encontra em frente ao robo 
double busca_vel_cru = 0.7;  // Velocidade de Cruzeiro 
 
resultante* busca() 
{ 
 resultante* busca_vet = new resultante(); 
 busca_vet-> peso = 1; 
 busca_vet-> velocidade = 0; 
 busca_vet-> angulo = 0; 
 aquisitar_flag = 0; 
 
 for (int i=0; i < bp.GetCount(); i++) //  Procura em 
todos os objetos que encontrar 
 { 
  if ( bp.GetBlob(i).id == 1 ) // Se objeto for azul 
  { 
   aquisitar_flag = 1; // Ativa comportamento 
AQUISITAR 
 
   if ( bp.GetBlob(i).top < 3 ) // Se estiver 
muito próximo do objeto diminui a vel. até parar 
   { 
    busca_vet-> velocidade = (busca_vel_cru * 
bp.GetBlob(i).top) / 3 ; 
    busca_vet-> angulo = busca_vel_rot * 
((busca_pos_mediana- bp.GetBlob(i).x)/busca_pos_mediana);   // 
(40-x)/40 
   } 
   else 
   { 
    busca_vet-> velocidade = busca_vel_cru ; 
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    busca_vet-> angulo = busca_vel_rot * 
((busca_pos_mediana- bp.GetBlob(i).x)/busca_pos_mediana);   // 
(40-x)/40 
   } 
  } 
 } 
 
 return busca_vet; 
} 
 
// ENTREGA -> Procura Local de Entrega (Objeto amarelo) id = 4 
// Campo Potencial Atrativo 
 
double entrega_vel_rot = 3;  // Velocidade de Rotação 
double entrega_pos_mediana = 39; // Posição na qual o objeto se 
encontra em frente ao robo 
double entrega_vel_cru = 0.8;  // Velocidade de Cruzeiro 
 
resultante* entrega() 
{ 
int garra_aux = gp.GetBeams(); 
 
 resultante* entrega_vet = new resultante(); 
 entrega_vet-> peso = 1; 
 entrega_vet-> velocidade = entrega_vel_cru; 
 
 for (int i=0; i < bp.GetCount(); i++) //  Procura em 
todos os objetos que encontrar 
 { 
  if ( bp.GetBlob(i).id == 4 && gp.GetState() == 2)
 // Se objeto for amarelo e Garra Fechada 
  { 
   entregar_flag = 1; // Ativa comportamento 
ENTREGAR 
 
   if ( bp.GetBlob(i).top |= 0) // Vai em direção 
ao deposito amarelo estar sobre o mesmo 
   { 
    soltar_flag = 0; 
    entrega_vet-> velocidade =entrega_vel_cru; 
    entrega_vet-> angulo = entrega_vel_rot * 
((entrega_pos_mediana- bp.GetBlob(i).x)/entrega_pos_mediana);   // 
(40-x)/40 
     if ( (garra_aux |= 1) && (garra_aux 
|= 2) && (garra_aux |= 3)) // Se objeto nao estiver dentro da 
garra libera entregar e pegar 
      { 
      entregar_flag = 0; 
      pegar_flag = 0; 
      aquisitar_flag = 1; 
      } 
   } 
   else  // Aciona Soltar e libera Entregar 
   { 
    soltar_flag = 1; 
    entregar_flag = 0; 
   }  
  } 
} 
 return entrega_vet; 
} 
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// FOGE - > Foge de objeto vermelho   id = 0 
// Campo Potencial Repulsivo 
 
double foge_vel_rot = 1;  // Velocidade de Rotação 
double foge_min_dist = 3.9;  // Dist Min para detecção 
double foge_vel_cru = 0.8;  // Velocidade de Cruzeiro 
 
resultante* foge() 
{ 
 resultante* foge_vet = new resultante(); 
 foge_vet-> peso = 1;   // Peso Foge 
 foge_vet-> velocidade = 0; 
 foge_vet-> angulo = 0; 
 
 for (int i=0; i <= 360; i++) //  Procura em toda a faixa de 
leitura do sensor laser 
 { 
  if ( i <= 180 && lp[i] <= foge_min_dist) // Se 
inimigo no lado direito 
  { 
   foge_vet-> velocidade = 2 * foge_vel_cru / 
lp[i]; 
   foge_vet-> angulo = (foge_vel_rot / ( (lp[i])  ) 
); 
  } 
  else if ( i >= 181 && i <= 360 && lp[i] <= 
foge_min_dist) // Se inimigo no lado esquerdo 
  { 
   foge_vet-> velocidade = 2 * foge_vel_cru / 
lp[i]; 
   foge_vet-> angulo = -(foge_vel_rot / ( (lp[i])  
) ) ; 
  } 
 } 
 return foge_vet; 
} 
 
//  DESVIA -> Desvia de Obstáculos Estáticos Utilizando Sonar 
//  Campo Potencial Repulsivo 
 
double desvia_limite_max_cru =  0.5; // Limite Máximo de 
Velocidade de Cruzeiro 
double desvia_limite_max_rot =  0.6; // Velocidade de Rotação 
double desvia_dist_max = 4;   // Distância Máxima para 
deteção de obstáculso 
double desvia_dist_azul = 0.5;  // Distãncia na qual 
desvia é desligado 
 
float dist[16] ;    // Vetor de variáveis de 
contribuições para rotação 
 
resultante* desvia() 
{ 
 
 resultante* desvia_vet = new resultante(); 
 
 desvia_vet-> velocidade = 0; 
 desvia_vet-> angulo = 0 ; 
 desvia_vet-> peso = 1 ; 
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 for (int i = 0; i<16; i++) // Roda em todos os sensores e 
no vetor de contribuições de rotação 
 { 
  if (! (( (i == 3 || i == 4) < desvia_dist_azul ) && 
aquisitar_flag == 1)) 
  {   
   if (sp[i] < desvia_dist_max) 
   { 
    desvia_vet-> velocidade += 1/ 
((sp[i]*sp[i])*8); // Desvia com quadrado da distãcia 
    desvia_vet-> angulo += dist[i]/ 
(sp[i]*sp[i]*0.1); // Desvia com quadrado da distãcia  
   } 
  } 
  else 
  { 
  desvia_vet-> peso = 0 ; 
  } 
} 
 if (desvia_vet-> velocidade > desvia_limite_max_cru) // 
Define limite máximo de velocidade e angulo 
 { 
  desvia_vet-> velocidade = desvia_limite_max_cru; 
 } 
 if (desvia_vet-> angulo > desvia_limite_max_rot || 
desvia_vet-> angulo < -desvia_limite_max_rot ) 
 { 
  desvia_vet-> angulo = (( desvia_vet-> angulo > 0)? 1 : 
-1) * desvia_limite_max_rot; 
 } 
 return desvia_vet; 
} 
 
//  COLISAO -> Evita Colisão 
//  Campo Potencial Repulsivo 
 
double colisao_vel_rot = 0.8;  // Velocidade de Rotação 
double colisao_vel_cru = -0.3;  // Velocidade de Ré 
double colisao_dist_azul = 2; 
 
resultante* colisao() 
{ 
 
 resultante* colisao_vet = new resultante(); 
 colisao_vet-> peso = 1;   // Peso Colisao 
 
if (! (( (sp[3] || sp[4]) < colisao_dist_azul ) && aquisitar_flag 
== 1)) // Desliga sensores 3 e 4 qd obj azul na frente 
{ 
  int es_hit =  0;   // Variável Local para 
detecção de objetos muito próximos */ 
  es_hit =  bump_detect();//  Chama Função Bumper Detect  
 
 if (es_hit == 3)    //  Colisão Traseira  
 { 
  colisao_vet-> velocidade = -2 * colisao_vel_cru; 
 //  Anda um pouco pra frente 
  colisao_vet-> angulo = 0;    
 //  Nao gira 
 } 

DBD
PUC-Rio - Certificação Digital Nº 0711108/CA



Apêndice II 122 

 else if  (es_hit  ==  1  ||  es_hit == 2 || es_hit == 4) 
 //  If Colisão Esquerda Direita ou Frontal 
 { 
  colisao_vet-> velocidade = colisao_vel_cru;  
 //  Dá Ré 
  colisao_vet-> angulo = lr_rot(es_hit) * 
colisao_vel_rot; //  Gira Sentido Contrário ao Obstáculo 
 } 
 else if  (es_hit  ==  5)     
 //  If Colisão Lateral 
 { 
  colisao_vet-> velocidade = -5 * colisao_vel_cru; 
 //  Acelera ao máximo 
  colisao_vet-> angulo = 0;    
 //  Não Gira 
 } 
} 
else 
{ 
colisao_vet-> peso = 0; 
} 
 return colisao_vet; 
} 
 
// RUIDO -> Gera Ruído Aleatório para evitar situações singulares 
 
resultante* ruido () 
{ 
 resultante* ruido_vet = new resultante (); // Criando o 
Vetor de saída 
 ruido_vet-> peso = 1;   // Peso Ruido 
 
 float rd = rand() % 20 ;    // Numero aleatório entre 0 e 20 
 
 ruido_vet-> velocidade = ((rd/(100)) - 0.05) ; // Gerando 
aleatório entre -0.05 e 0.15 
 ruido_vet-> angulo = ((rd/(100)) - 0.1) ; // Gerando 
aleatório entre -0.1 e 0.1 
 
 return ruido_vet; 
} 
 
// FECHAR_garra -> Aciona a Garra para pegar objeto. 
 
resultante* fechar_garra () 
{ 
 resultante* fechar_garra_vet = new resultante (); // 
Criando o Vetor de saída 
 fechar_garra_vet-> peso = 1;    // Peso 
Fechar garra 
 
// gp.GetBeams -> Sensor Frontal Atuado = 1 - Sensor Traseiro 
Atuado = 2 - Ambos Atuados = 3 
// gp.GetState -> Estado Aberto = 1  - Estado Fechado = 2 - Estado 
Movendo = 3 
 
    if ( gp.GetBeams() == 2 || gp.GetBeams() == 3) // Se objeto 
estiver dentro da garra 
      { 
 pegar_flag = 1; 
        gp.Close(); 
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  if ( gp.GetState() == 2 ) // Se Garra Fechada 
Libera Flag Pegar e Aciona Flag Entregar 
  { 
   pegar_flag = 0; 
   entregar_flag = 1; 
  } 
      } 
      else 
      { 
        gp.Open(); 
 entregar_flag = 0; 
 pegar_flag = 0; 
      } 
 
 fechar_garra_vet-> velocidade = 0.08; 
 fechar_garra_vet-> angulo = 0; 
 return fechar_garra_vet; 
} 
 
// ABRIR_garra -> Aciona a garra para soltar objeto 
 
time_t abrir_garra_tempo_inicio = 0; // Contador Tempo 
double abrir_garra_tempo_cru = 0.8; // Tempo de entrada na zona de 
depósito amarela 
double abrir_garra_tempo_parada = 0.2; // Tempo de parada na 
zona de depósito amarela 
double abrir_garra_tempo_rot = 1; // Tempo de rotacao na zona de 
depósito amarela 
double abrir_garra_vel_rot = 1.8; // Velocidade de rotacao na 
zona de depósito amarela 
double abrir_garra_vel_cru = 0.5; // Velocidade de cruzeiro na 
zona de depósito amarela 
int abrir_garra_acao_atual = 2; // Ultima Ação Executada   0 = 
Andar  1 = Parar  2= Girar 
 
resultante* abrir_garra () 
{ 
 resultante* abrir_garra_vet = new resultante (); // 
Criando o Vetor de saída 
 abrir_garra_vet-> peso = 1;  // Peso Abrir garra 
 
 if ( soltar_flag == 1 ) // Se flag acionado abre garra 
 { 
  entregar_flag = 0; 
  aquisitar_flag = 0; 
  pegar_flag = 0; 
 
  time_t abrir_garra_tempo_atual = time(NULL); 
  
  double abrir_garra_tempo_comparacao = 0; 
  
  if ( abrir_garra_acao_atual == 0 ) 
  { 
  abrir_garra_tempo_comparacao = abrir_garra_tempo_cru; 
  } 
  else if ( abrir_garra_acao_atual == 1 ) 
  { 
  abrir_garra_tempo_comparacao = 
abrir_garra_tempo_parada; 
  } 
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  else 
  { 
  abrir_garra_tempo_comparacao = abrir_garra_tempo_rot; 
  } 
   
  if (difftime 
(abrir_garra_tempo_atual,abrir_garra_tempo_inicio) > 
abrir_garra_tempo_comparacao)  // Decisão para troca de ação 
  { 
    
    if ( abrir_garra_acao_atual == 0 ) 
    { 
    abrir_garra_acao_atual = 1; 
    } 
    else if ( abrir_garra_acao_atual == 1 ) 
    { 
    abrir_garra_acao_atual = 2; 
    } 
    else 
    { 
    abrir_garra_acao_atual = 0; 
    } 
    
   abrir_garra_tempo_inicio = time(NULL); 
  
  } 
  if (abrir_garra_acao_atual == 0) 
  { 
   abrir_garra_vet-> velocidade = 
abrir_garra_vel_cru; 
   abrir_garra_vet-> angulo = 0; 
 
   if ( gp.GetState() == 1 ) // Se Garra Aberta 
Libera Flag Soltar 
   { 
   soltar_flag = 0; 
   abrir_garra_acao_atual = 2; 
   } 
   else  
   { 
   soltar_flag = 1; 
   } 
  } 
  else if (abrir_garra_acao_atual == 1) 
  { 
   abrir_garra_vet-> velocidade = 0; 
   abrir_garra_vet-> angulo = 0; 
   gp.Open(); 
  } 
  else 
  { 
   abrir_garra_vet-> velocidade = 0; 
   abrir_garra_vet-> angulo = abrir_garra_vel_rot; 
  } 
 } 
return abrir_garra_vet; 
} 
 
// batida -> Executa manobra após detectar colisão 
// 0 Dir     1 Esq     2 Tras 
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double batida_vel_rot = 5;  // Velocidade de Rotação 
double batida_vel_cru = 4;  // Velocidade de Ré 
 
resultante* batida () 
{ 
 resultante* batida_vet = new resultante (); // Criando o 
Vetor de saída 
 batida_vet-> peso = 1;    // Peso batida 
 batida_vet-> velocidade = 0; 
 batida_vet-> angulo = 0; 
 
 if (bump.IsAnyBumped()) 
 { 
  batida_vet-> velocidade = batida_vel_cru; 
 
  if (bump.IsBumped(0))    // Se bater 
no tras. dir. anda pra frente e gira pra esq. 
  { 
   batida_vet-> angulo = batida_vel_rot; 
  } 
  else if ((bump.IsBumped(1)))   // Se bater 
no tras. esq. anda pra frente e gira pra dir. 
  {  
   batida_vet-> angulo = -batida_vel_rot; 
  } 
  else if ((bump.IsBumped(2)))   // Se bater 
no traseiro anda pra frente apenas 
  {  
   batida_vet-> angulo = 0; 
  } 
  else if ((bump.IsBumped(3)))   // Se bater 
no lateral dir. recua e gira pra esq. 
  {  
   batida_vet-> angulo = batida_vel_rot; 
   batida_vet-> velocidade = -batida_vel_cru; 
  } 
  else      // Se bater no 
lateral esq. recua e gira pra dir. 
  {  
   batida_vet-> angulo = -batida_vel_rot; 
   batida_vet-> velocidade = -batida_vel_cru; 
  } 
 } 
 return batida_vet; 
} 
 
 
////////////////////////////////////////////////////////////////// 
/////////////////////// FUNÇÃO PRINCIPAL ///////////////////////// 
 
int main(void) 
{ 
 robot.Read(); //Faz a primeira varredura nos sensores 
 
// Definindo Parâmetros 
 dist[0] = -0.1; dist[1] = -0.2; dist[2] = -0.3;
 dist[3] = -0.4; dist[4] = 0.4; dist[5] = 0.3;
 dist[6] = 0.2; dist[7] = 0.1; dist[8] = 0.1;
 dist[9] = 0.2; dist[10] = 0.3; dist[11] = 0.4;
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 dist[12] = -0.4;dist[13] = -0.3; dist[14] = -0.2;
 dist[15] = -0.1; 
 
 for(;;) 
 { 
 
   robot.Read(); //Faz leitura de todos os sensores 
 
   // Chamando os esquemas motores 
 
   resultante* andagira_vet = andagira ();   
// Anda durante um tempo e gira em torno do proprio eixo 
 
   resultante* busca_vet = busca ();    
// QUando detecta objetivo por cor , vai em sua direção 
 
   resultante* entrega_vet = entrega ();   
// Quando detecta local de entrega por cor, vai em sua direção 
 
   resultante* foge_vet = foge ();    
// Quando detecta inimigo por cor, desvia  
 
   resultante* desvia_vet = desvia ();    
// Desvia de obstáculo usando Sonar 
 
   resultante* colisao_vet = colisao ();   
// Evita colisões 
 
   resultante* ruido_vet = ruido ();    
// Ruído Aleatório 
 
   resultante* fechar_garra_vet = fechar_garra ();  
// Fechar Garra 
 
   resultante* abrir_garra_vet = abrir_garra ();  
// Abrir Garra 
 
   resultante* batida_vet = batida ();    
// Batida 
 
 
/////////////// Definindo Comportamentos  //////////////////////// 
 
   // Comportamento   
 
   resultante* somatorio = new resultante(); 
 
   somatorio-> velocidade = 0; 
   somatorio-> angulo =  0 ; 
 
////////// Arbitrador   ////////// 
 
 if (soltar_flag == 1)    //  FOGE, RUIDO, 
ABRIR GARRA 
 { 
 std::cout << "Comportamento Ativo ->  !! SOLTAR !! \n"  << 
std::endl; 
 
 andagira_vet->peso = 0; 
 busca_vet->peso = 0; 
 entrega_vet->peso = 0; 
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 desvia_vet->peso = 0; 
 colisao_vet->peso = 0; 
 fechar_garra_vet->peso = 0; 
 batida_vet->peso = 0; 
 } 
 else if (entregar_flag == 1)   // ENTREGA , FOGE 
,DESVIA,COLISAO,RUIDO, BATIDA 
 { 
 std::cout << "Comportamento Ativo ->  !! ENTREGAR !!\n"  << 
std::endl; 
 
 andagira_vet->peso = 0; 
 busca_vet->peso = 0; 
 fechar_garra_vet->peso = 0; 
 abrir_garra_vet->peso = 0; 
 } 
 else if (pegar_flag == 1) 
 { 
 std::cout << "Comportamento Ativo ->  !! PEGAR !!\n"  << 
std::endl;  // FOGE,RUIDO,FECHAR GARRA , BATIDA 
 
 andagira_vet->peso = 0; 
 busca_vet->peso = 0; 
 entrega_vet->peso = 0; 
 desvia_vet->peso = 0; 
 colisao_vet->peso = 0; 
 abrir_garra_vet->peso = 0; 
 } 
 else if (aquisitar_flag == 1) 
 { 
 std::cout << "Comportamento Ativo ->  !! AQUISITAR !!\n"  << 
std::endl; // BUSCA , FOGE , DESVIA , COLISAO , RUIDO , BATIDA 
 
 andagira_vet->peso = 0; 
 entrega_vet->peso = 0; 
 fechar_garra_vet->peso = 0; 
 abrir_garra_vet->peso = 0; 
 } 
 else 
 { 
 std::cout << "Comportamento Ativo ->  !! EXPLORAR !!\n"  << 
std::endl; // ANDAGIRA , FOGE , DESVIA , COLISAO , RUIDO , BATIDA 
 
 busca_vet->peso = 0; 
 entrega_vet->peso = 0; 
 fechar_garra_vet->peso = 0; 
 abrir_garra_vet->peso = 0; 
 } 
 
  somatorio-> velocidade = 0  
    + andagira_vet->velocidade * andagira_vet->peso 
    + busca_vet->velocidade * busca_vet->peso 
    + entrega_vet->velocidade * entrega_vet->peso 
      + foge_vet->velocidade * foge_vet->peso 
     + desvia_vet->velocidade * desvia_vet->peso 
    + colisao_vet->velocidade * colisao_vet->peso 
    + ruido_vet->velocidade * ruido_vet->peso 
    + fechar_garra_vet->velocidade * 
fechar_garra_vet->peso 
    + abrir_garra_vet->velocidade * 
abrir_garra_vet->peso 
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    + batida_vet->velocidade * batida_vet->peso 
            ; 
 
  somatorio-> angulo = 0 
    + andagira_vet->angulo * andagira_vet->peso 
    + busca_vet->angulo * busca_vet->peso 
    + entrega_vet->angulo * entrega_vet->peso 
      + foge_vet->angulo * foge_vet->peso 
     + desvia_vet->angulo * desvia_vet->peso 
    + colisao_vet->angulo * colisao_vet->peso 
    + ruido_vet->angulo * ruido_vet->peso 
    + fechar_garra_vet->angulo * fechar_garra_vet-
>peso 
    + abrir_garra_vet->angulo * abrir_garra_vet-
>peso 
    + batida_vet->angulo * batida_vet->peso 
            ; 
 
//// Definindo Limites de Velocidade e Taxa de Rotação 
somatorio-> velocidade = (somatorio-> velocidade > 1)? 1 : 
somatorio-> velocidade; 
somatorio-> velocidade = (somatorio-> velocidade < -0.7)? -0.7 : 
somatorio-> velocidade; 
somatorio-> angulo = (somatorio-> angulo > 5)? 5 : somatorio-> 
angulo; 
somatorio-> angulo = (somatorio-> angulo < -5)? -5 : somatorio-> 
angulo; 
 
// Atuando no motores do robô 
 
   pp.SetSpeed(somatorio-> velocidade, somatorio -> angulo)  ; 
 
 
  std::cout << "Velocidade =" << somatorio-> velocidade << " - 
Taxa Rotação = " << somatorio-> angulo << "\n\n" << std::endl; 
 
  } 
} 
 

--------------------------------------------- // --------------------------------------------- 

 

.  
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Apêndice III 

Datasheets dos componentes utilizados nas simulações e experimentos: 

 

• Motor Integy Matrix Pro Lathe Motor 75T Single SCM7501 
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• Micro controlador  PIC2550. 
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• Caixa de redução BaneBots 36mm 16:1 
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• Sensor infravermelho FairChild QRD1114. 
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• Sensor Ultra som SRF10. 
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