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	resumo


	Este trabalho descreve um processo de intervenção mecânica efectuado na plataforma Robuter de forma a habilitá-la a navegar em ambientes exteriores com alguns limites de irregularidade. Essa irregularidade contempla sobretudo passeios de calçada e mosaico, incluindo também lancis de baixo perfil e outras formações típicas transitáveis num Campus como o da Universidade de Aveiro. Além da intervenção mecânica no robô, é também abordada uma solução de navegação que conta com percepção local e global, usando para o efeito os sensores a bordo e um sistema comercial de GPS de baixo custo.
São indicados estudos desenvolvidos, ferramentas e métodos de localização usando o laser de um robô móvel em ambientes semi-estruturados. Neste caso o ambiente estudado foi a passadeira pedonal do Campus da Universidade de Aveiro Nesta passadeira temos como pontos de referência pilares circulares e rectangulares.
A partir da representação espacial e bidimensional obtida através do laser é possível fazer o reconhecimento e extracção de padrões predefinidos como sejam as características geométricas dos pilares em questão.

Assim todo o trabalho baseou-se no desenvolvimento de algoritmos que garantem com um elevado grau de fiabilidade, a detecção de pilares com geometria circular ou rectangular através das características que um aglomerado de pontos apresente. Os algoritmos garantem a extracção e identificação dos padrões predefinidos em ambientes extremamente ruidosos onde se encontram elementos dinâmicos como sejam as pessoas e outros elementos que não fazem parte do modelo teórico, sendo assim possível fazer a localização do robô num modelo parcial do campus. 




	
	

	
	

	abstract


	This work describes a mechanical procedure made upon a Robuter mobile platform in order to enable it to navigate in outdoor environments with some limited degree of ground irregularity.  That irregularity accounts for paved areas and low profile ground steps and typical human pathways in the Campus of the University of Aveiro. Besides the mechanical intervention on the robô, a solution for navigation is also proposed both using global and local perception, using the robô on-board sensors, namely laser and sonar, and also a low cost GPS receiver. 
Some studies, tools and methods of localization using a laser of a mobile robô in semi-structured environments are indicated. In this case the environment in question was a pathways in the Campus of the University of Aveiro.  In the pathway we have has a reference points, circular and rectangular pillars.
From spatial an bi-dimensional representation gave by laser it’s possible to make the recognition and extraction of predefined patterns as geometric attributes of the pillars in question.
So all the work was based in the development of algorithms that assure with a high level of friability the detection of pillars with circular or rectangular geometry through the characteristics that an agglomerate of points presents. 
In extremely noisy atmospheres where they are dynamic elements as people and other elements walking thought, that doesn’t belong to the theoretical model, algorithms guarantee the extraction and identification of the pre-defined patterns, being like this possible to do the location of the robô in a partial model of the campus.



