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Resumo

Nesta dissertagdo sio descritos resultados de investigagdo em navegagio assistida e in-
terfaces homem-maiquina em sistemas robdticos orientados a humanos. A plataforma
experimental utilizada, uma cadeira de rodas motorizada, {oi munida de um conjunto de
novas funcionalidades. Estas facilitam a acessibilidade e controlo da cadeira, contribuindo
assim para uma maior autonomia dos seus utilizadores.

A dissertagio comega por apresentar estratégias de navegagio reactiva que permitem
implementar um controlo partilhado entre o utilizador e o sistema. Sio descritos em
particular, algoritmos reactivos baseados em comportamentos, nomeadamente, compor-
tamentos de desvio de obstaculos e de seguimento de meta, e também mecanismos de
coordenacao de comportamentos.

Para a implementacio dos algoritmos de navegagio, fol necessirio desenvolver nma
infra-estrutura de hardware e software de suporte. A cadeira foi assim equipada com sen-
sores de infravermelho, sonares e codificadores nas rodas, necessarios para o desenvolvi-
mento dos algoritmos. A arquitectura de soffware fol implementada de forma distribuida,
garantindo maior modularidade ao sistema.

Implementou-se uma interface homem-méaguina por comandos de voz. Esta nova in-
terface trouxe uma alternativa & conducdo tradicional através de joystick.

Por fim, desenvolveu-se o0 médulo de navegagio reactiva. Este consiste num contro-
lador difuso que coordena a saida de um comportamento de desvio de obsticules e os
comandos fornecidos pelo utilizador. A finalidade do controlador é a de corrigir manobras
desajustadas do utilizador. O controlador foi testado e validado experimentalmente, ten-
do apresentado resuliados que mostram claramente a diminuicio do esforgo do utilizador

na conducgio da cadeira.
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