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1. Resumo

A movimentagdo correta e precisa de robods dependem de diversos fatores
como a montagem, bom funcionamento dos sensores e atuadores e algoritmo de
controle, por exemplo. Ainda existem fatores imprevistos como sujeiras e ava-
rias, que podem aparecer durante a movimentacao. Quando a complexidade e
velocidade da aplicagao aumentam, se torna ainda mais dificil identificar falhas
de movimentagao ocasionados pelos fatores citados anteriormente. Em cenarios
como futebol de robos, tais falhas precisam ser identificadas o mais rapido pos-
sivel pois robds com comportamentos inesperados resultantes de movimentagao
errada podem comprometer uma partida. Assim, o presente trabalho visa ana-
lisar modelos de deteccao de falhas baseados em dados de movimentagao robos
omnidirecionais.



2. Introducao

Na area da robotica, a flexibilidade de movimentagao é de extrema importan-
cia para a aplicagdo em si. Para a categoria Small Size Soccer (SSL), competigao
pertencente a Robotics Competition (RoboCup), uma especifica classe de robos
sao usados por suas caracteristicas de movimentacao: Robds Omnidirecionais.
Robos Omnidirecionais, diferente de outras categorias, sao capazes de se movi-
mentar no plano (x,y) e também rotacionar em torno do seu centro de gravidade
[1].

Em um cenéario dindmico com multiplos agentes auténomos, é fundamental
que falhas de movimentacao sejam identificadas o mais rapido possivel para que
assim possiveis reparos sejam realizados com o intuito de evitar danos maiores.
Falhas de movimentacao podem ser ocasionadas por erros de montagem, sujeira
nas engrenagens, motores e sensores avariados, por exemplo. Em uma partida
de futebol, além da danos ao equipamento, tal falha pode interferir no resultado
da partida.

Felizmente, existem vérias abordagens para deteccao de falhas que podem
ser aplicados para a robotica. Uma delas é a abordagens baseadas em dados,
que consiste na extragao de informacoes relevantes que possivelmente podem
identificar as falhas e construcdo de uma base de dados. Assim, a partir de
informacoes histéricas e modelos de aprendizagem de méaquina treinados ante-
riormente, é possivel fazer detec¢ao de falhas de maneira online e rapida [2].

O principal objetivo deste trabalho consiste em um estudo sobre o uso de
técnicas de inteligéncia computacional para deteccao de falhas especificas na
movimentagao de robds omnidirecionais. Esse estudo deve ser usado pelo time
de robética do Centro de Informética, o RoboClIn, em competi¢oes, dado que
assim podemos fazer substituicdo e manutencao apenas quando necessario, e
também ira evitar que robds com pequenas falhas, dificeis de identificar apenas
pela observagao, continuem na partida da nao exercendo as suas fungoes da
melhor maneira.



3. Objetivos

O objetivo geral deste trabalho é analisar a precisao de algoritmos de apren-
dizagem de maquina supervisionado na detec¢ao de falhas de movimentagao para
robo6s omnidirecionais.

Sao objetivos especificos deste projeto:

Identificar motivos das principais de falhas de movimentacao com robos
do RoboCln;

Identificar principais informagoes que podem ser coletadas do rob6 para a
detecgao das falhas;

Criar base de dados de rob6s com movimentagao perfeita;

Criar base de dados de robds com diferentes niveis de falhas de movimen-
tagao;

Aplicar modelos de classificagdo para identificar falhas;
Avaliar resultados dos modelos;

Escrever a monografia para defesa oral deste trabalho;



4. Metodologia

O primeiro passo do desenvolvimento do trabalho é a etapa de revisao bi-
bliografica dos trabalhos anteriores dedicados as técnicas de detecgao de falhas,
em especial aos dedicados & abordagens baseadas em dados para roboética.

O passo seguinte € identificar quais sao as principais falhas de movimentacgao
no cenario de futebol de roboés, e mapear as informacgoes disponiveis que podem
dar suporte & deteccao dessas falhas. Com isso, serd possivel definir situagoes
especificas aonde as falhas ocorrem e criar as bases de dados necessérias para a
detecgao. As bases de dados, tanto com falhas e perfeitas, devem ser construidas
no mesmo ambiente e com 0s mesmos robos, inserindo apenas o motivador das
falhas, como sujeiras, erros de montagem entre outras.

Com as bases de dados, diferentes algoritmos de aprendizagem de maquina
serao aplicados e seré analisado se é possivel identificar quando ocorrem tais
falhas e com que grau de certeza. A anélise sera feita com base na acurécia e
revocagao.

Caso o detector de falhas possua resultado satisfatorio, deve ser implemen-
tado e utilizado na proxima competigao presencial, possivelmente RoboCup
Competition 2022.
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