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Resumo:

A utilizacao de equipamentos como cadeiras de rodas motorizadas promove maior
independéncia a muitos individuos com limitacdes de locomocao. Os que possuem
capacidade de manipulacao intacta podem utilizar joystick para conduzir uma cadeira de
rodas elétrica. No entanto, conforme o grau de limitacdo, alguns usuarios nao estao aptos a
controlar esse equipamento. Individuos com baixa capacidade de manipulacao, deficientes
visuais, criangas e idosos dependem de terceiros para conduzir cadeiras convencionais, que
é uma atividade desgastante. Com o intuito de amenizar o cenario supracitado, permitindo
que pessoas com limitacdes possam fazer uso de cadeiras de rodas elétricas, este trabalho
visa 0 aumento da acessibilidade, proporcionando inclusao social, maior autonomia e
conforto, e melhor qualidade de vida para os usuarios. O objetivo desse estudo é propor um
sistema de navegacdo semiautbnomo para uma cadeira de rodas elétrica a fim de sequir
uma pessoa e evitar colisdes. O sistema utiliza a plataforma Robot Operating System (ROS),
executada no sistema operacional Linux, junto com os componentes de hardware Kinect do
Xbox 360, Unidade de Medicao Inercial (IMU) MTi-G710, laser rangefinder Hokuyo UTM-30LX
e Arduino Mega 2560. A finalidade do sistema é guiar a cadeira de rodas para seguir uma
pessoa e evitar colisdes. Nesse trabalho é feita a identificacao dos modelos cinematicos da
cadeira por meio da anadlise das variaveis de entrada e saida dos sistemas de movimentos
lineares e angulares. Apds a identificacdo dos modelos é realizada a sintonia de
controladores proporcional (P) e proporcional-integral (Pl). E ainda desenvolvido um
algoritmo que detecta obstaculos e atua na cadeira de modo a evitar colisdes. As estratégias
de controle sao validadas por meio de testes em ambientes com e sem obstaculos, e o
sistema de navegacao apresentou bom desempenho.
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