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Colaboragao Academia-Industria

Inicia-se neste ndmero uma
colaboracao entre a Socieda-
de Portuguesa de Robética e a
revista MUNDUS. O objectivo

é trazer a este espaco noticias

Neste preciso momento as Universidades
Portuguesas estao a desenvolver projectos,
solucbes e protétipos com qualidade e que
resolvem problemas concretos. Mas esses
trabalhos nao podem ficar na Universidade
para sempre. Tém de sair de & por razdes
varias, tais como, a universidade ndo ma-
nufactura produtos, nao comercializa, nao
os divulga, nem tem experiéncia do mundo
real em termos da real utilidade do produto,
entre outras.

Neste preciso momento a indUstria Portu-
guesa procura novos produtos para produ-
zir e comercializar, procura novas solucoes
para problemas da sociedade e para um
mercado cada vez mais exigente. A indUstria
raramente tem tempo para criar solucoes de
raiz, nem de realizar experiéncias, nem de
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sobre a comunidade robética

nacional, procurando docu-

mentar realizacoes, projectos
e iniciativas relevantes que tém

a “roboética” como denomina-

tomar notas e apontamentos de pequenos
detalhes de determinado produto para op-
timiza-lo, pois ndo quer perder tempo com
isso. Quer sim produzir em massa e vender
todo o stock.

Existe um conceito de complementaridade
que consiste em “completar o que falta”.
Quando duas entidades nao se conhecem,
tém dois caminhos: ou continuam a cami-
nhar sozinhos sem beneficios para qualquer
uma das partes ou tentam encontrar-se e
conhecer-se para alcancar um objectivo
para bem de ambos. Para se conhecerem, é
necessario um esforco de ambas as partes,
esforco esse que nao pode ser visto como
apenas pedir dinheiro (a industria) ou ir bus-
car mao-de-obra gratuita (4 universidade]. E
necessario Colaborar, realizar trabalho em

dor comum. Espero que o leitor
goste desta seccdo. Da nossa
parte gostariamos de ouvir a
sua opinido. Até breve,
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equipa, partilhando os resultados intelectu-
ais originados por este processo, e despen-
der energia para a realizacao de uma tarefa
através de uma distribuicdo cooperativa. S6
com estas ideias concretizadas o nosso pais
conseguird progredir, a semelhanca de ou-
tros paises europeus, que ja se aperceberam
da potencialidade de uma instituicao que
detém conhecimento como sao as universi-
dades.

Nao é muito relevante quem d& o primeiro
passo. Pode ser a universidade a mostrar o
seu trabalho a industria, ou pode ser a in-
dustria a espreitar o que a universidade in-
vestigou. Em qualquer um dos casos, a sua
Complementar deve receber bem e ouvir
primeiro antes de colocar logo imensos pro-
blemas e de fazer criticas.
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Sendo eu da academia, j& contactei alguma
indUstria para mostrar o que faziamos. Ago-
ra provoco e desafio a indUstria a entrar na
universidade e ver o que se tem desenvolvi-
do ultimamente em termos tecnoldgicos. A
indUstria ndo deve nem pode ter receios em
entrar na academia, pois foi da universidade
que safram os engenheiros que (& trabalham
actualmente.

Se bem que ainda h& um longo caminho a
percorrer em Portugal para que esta sim-
biose realmente funcione, ha ja alguns bons
exemplos desta Cooperacao.

Ha cerca de dez anos atréas foi criada a equi-
pa de futebol robdtico da Universidade do
Minho. Com o decorrer do tempo, esta equi-
pa composta por alunos da Licenciatura em
Engenharia Electrénica Industrial da Univer-
sidade do Minho, foi obtendo resultados po-
sitivos e com estes resultados foram surgin-
do alguns desafios propostos pela indUstria.
Baseados na investigacao e conhecimento
adquiridos durante o desenvolvimento des-
tes robds méveis e auténomos, as solucoes
foram sendo adaptadas aos desafios coloca-
dos. Desta forma simples comecaram a sur-
gir colaboracoes e novos produtos.

Um exemplo foi a cadeira de rodas omnidi-
reccional no inicio consistia numa base de
um rob6 futebolista, mas bastante simplifi-
cado em termos de software, uma vez que a
cadeira é comandada por um joystick em vez
de ser auténoma. Esta ideia apresentada a
indUstria, a qual acreditou no produto, e aju-
dou a desenvolver um protétipo mais profis-
sional. Durante a construcdo deste protétipo
foram ainda acrescentadas algumas mais
valias para melhorar a qualidade de vida do
utilizador, tais como torna-la numa cadeira
de verticalizacao, fazer reclinacao para que a
pessoa possa descansar determinados mus-
culos que de outra forma estariam sempre
na mesma posicao, um telecomando sem
fios, entre outros. Neste momento o produto
estd a ser finalizado e quase pronto a entrar
no mercado para comercializacdo. Ao mes-
mo tempo continuam a decorrer projectos
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de investigacao para melhorar este produto
a curto prazo, tais como o evitar obstaculos
automaticamente.

Outra dos aspectos positivos que este de-
safio proporcionou foi a criacao de uma
empresa (SAR - Solucées de Automacao e
Robética, Lda.), composta pelos ex-alunos
de Electrénica Industrial que desenvolveram
esta ideia e que neste momento continuam o
seu desenvolvimento. Este desafio aliado ao
dinamismo das respectivas pessoas ja gerou
uma empresa, empregos e comércio, e estao
agora a produzir outros produtos e nao ape-
nas a cadeira de rodas omnidireccional.

Outro exemplo de sucesso mais recente con-
sistiu em aplicar toda a tecnologia de fusao
sensorial e controlo, comunicacao e proces-
samento de imagem usada nos robds futebo-
listas noutra aplicacdo pratica em ambientes
reais, neste caso na recolha de bolas de golfe
em driving ranges, de uma forma completa-
mente auténoma (imagem péagina seguinte).

Este robot consiste num veiculo principal
com traccdo eléctrica a dois motores de Cor-

rente Continua e com direccdo por diferen-

ROBOS.PT

cial eléctrico controlado por software, que

por sua vez puxa um atrelado que possui um
conjunto de discos que apanham as bolas e
um depdsito onde elas sao retidas e trans-
portadas. Quando o depdsito estd cheio, o
robot desloca-se para a zona de batimentos,
para realizar a descarga automatica junto a
maquina. As bolas sdo libertadas pelo efeito
da gravidade e sdo automaticamente lavadas
e reintroduzidas na méaquina que despensa
as bolas para o proximo atleta.

0 veiculo principal tem um conjunto de sen-
sores que dao informacao sobre o ambiente
que rodeia o robot. Os sensores principais
s80: camara para Ver e corrigir percursos,
uma bussola electrénica para o robot se
orientar, um inclindmetro, sonares para de-
tectar obstaculos, um termdémetro, um sen-
sor de humidade, um GPS para saber a sua
localizacao no campo e encoders para medir
as rotacoes das rodas. A plataforma proté-
tipo possui ainda um sistema de processa-
mento digital de imagem a cores, de onde se
obtém informacao Util acerca dos locais de
maior agrupamento de bolas de golfe atra-
vés da aquisicdo digital de imagem de uma
camara analdgica.
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O controlador usado para controlar o veicu-
lo consiste numa FoxBoard. Este dispositivo
possui um sistema operativo Linux embebi-
do, com um CPU ETRAX 100LX (100 MIPS)
com arquitectura RISC desenvolvido por
AXIS [6], com tamanho reduzido e consumos
energéticos baixos.

A FoxBoard possui software especialmente
criado para tomada de decisoes, que realiza
a monitorizacao do estado dos sensores do
robd recorrendo a um barramento i2c e aos
restantes periféricos. Estabelece a comunica-
cao com o JOYSTICK, com a unidade de pro-
cessamento de imagem e realiza o controlo
da velocidade dos motores usando controla-
dor do tipo Pl recorrendo a encoders épticos
para ter o feed-back da velocidade. O veiculo
comunica com um computador externo atra-
vés de um moadulo de XBee, que comunica
sem fios utilizando o protocolo ZigBee.

Com recurso a um GPS (18PC da Garmin
com interface série), a robot sabe a sua loca-
lizacao aproximada, corrigindo depois a sua
trajectéria com a camara local.

Este sistema funciona de modo auténomo ou
com um telecomandado sem fios. Este robot
tem que ser extremamente fidvel, funcionar
em ambientes de exterior capaz de supor-
tar chuva e calor, e suficientemente robusto
para receber uma tacada de golfe sem se
danificar. Em termos de autonomia eléctrica,
ele possui trés baterias: duas para alimentar
0s motores e uma para alimentar o PC.

Ha muitos outros exemplos de sucesso de
colaboracdes entre universidades e a induls-
tria que felizmente terminam em projectos
comerciais, e muitos mais podem e deve
existir e ser fomentados por qualquer uma
das partes. Basta para isso que se conhe-

cam.
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noticias ROBOS.PT

SPR NO PORTI2007 e pelo ICEP (incluido nas actividades da Link1: http://robotics.dem.uc.pt/blog/web/
A SPR organizou uma grande exibicdo de presidéncia portuguesa da UE), foi uma archives/2007/07/entry_69.html
robdtica para o PorTI2007. Este evento, mostra de tecnologias de ponta nacio- Link2: http://robotics.dem.uc.pt/blog/web/
organizado pelo Ministério da Economia nais. archives/2007/07/entry_70.html
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