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O futebol robdtico é uma drea da robdtica mével que exige uma grande dinamica de ac¢des e instrugdes, onde o correcto
funcionamento de uma equipa depende muito do tempo de resposta a estimulos externos provenientes do ambiente de jogo em que
os robds se inserem. O processamento computacional é de extrema importancia nesta actividade, permitindo a um sistema efectuar
decisdes criticas a curto prazo, de modo a contribuir para um bom desempenho global da equipa. E neste 4mbito que encontramos
a necessidade de garantir nos robds futebolistas do DEEC — RACbots — restri¢gdes de tempo real no controlador digital do

movimento do robd, que recebe informacdo sensorial proveniente da odometria e de um sistema de visdo global (externo ao robd).

Esta nova contribui¢do permitird aos robots terem melhor desempenho na resposta a comandos de movimento e na
execucgdo de trajectdrias, quer em termos de precisdo quer em termos de tempo de resposta maximo. Sdo exemplos de comandos
as instrugdes SetPoint, SetTrajectory e kick, enviadas pela camada superior de controlo da equipa e ordens do arbitro do jogo. Vai
ser necessdrio identificar os requisitos de tempo-real do sistema, no que diz respeito ao cumprimento das metas temporais, tendo
em conta o funcionamento global da equipa e as necessidades de activagdo das tarefas que irdo comandar os robds. De uma forma
simples, ird ser criada uma camada de interaccdo dos robds com o ambiente, tendo em conta a importancia dos eventos e
instrucdes externos. Entende-se por ambiente todos os factores externos ao robd necessarios para este tomar decisdes, incluindo
instrugdes de movimento e controlo e informagéo acerca da posigdo de outros elementos do jogo. O sistema global é representado

esquematicamente na Fig. 1, pelo que depreendemos facilmente algumas das implicancias do ambiente.

O sistema a implementar serd baseado em RTAI linux. Serd dado especial relevo a capacidade de resposta a instru¢des e a
defini¢do das suas prioridades, assim como ao correcto controlo do movimento. O objectivo essencial serd obter uma equipa de

robds futebolistas a funcionar de forma robusta e com bom desempenho.
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Plano de trabalho

O projecto serd executado por um aluno do 5.° ano do MEEC (antiga LEEC),
durante o ano lectivo 2007/08, com a seguinte calendarizagao:

e Tarefa TO — Implementagdo e testes finais de robustez do movimento Fig. 1 - Ambiente do sistema de futebol robético
diferencial — Més 0 / Fase preliminar;
Tarefa T1 — Projecto de um controlador digital para o movimento dos RACBots — Més 1;
Tarefa T2 — Projecto de um sistema de tempo-real para os RACbots — Més 2;

Tarefa T3 — Implementacéo do controlador digital e do sistema de tempo real — Meses 3,4 ¢ 5;
Tarefa T4 — Teste e validag@o do sistema implementado — Meses 6, 7 e §;

Tarefa T5 — Escrita da dissertacao (relatério sobre o projecto) — Mes 9;

O projecto serd desenvolvido no Laboratério de Robédtica Mével do Instituto de Sistemas e Robdtica — Coimbra e
terminard com a apresentacdo da dissertacdo e uma demonstracdo da operacionalidade de um protétipo do sistema. A gestdo e
desenvolvimento do projecto serdo suportados pelas ferramentas de gestdo do conhecimento adoptadas pelo ISR-MRL — CVS
para controlo de versdes e dotProject para gestdo do projecto. A tecnologia desenvolvida no ambito do projecto serd integrada na

equipa de futebol robético do DEEC — RAC — e serd usada em demonstragdes publicas da equipa.

Orientador: Rui Rocha, rprocha@isr.uc.pt

Versio PDF: http://www.deec.uc.pt/~rprocha/R ACbots-RT-prop-tema-dissert-2007-08.pdf
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