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Sistemas fuzzy surgiram a partir da necessidade de lidar com informação incerta, vaga ou imprecisa. O objetivo é tratar matematicamente e computacionalmente situações típicas 
do mundo real. Estes sistemas admitem dados, parâmetros, variáveis (objetos em geral) com limites não muito bem definidos. Objetos similares possuem um grau de pertinência 
similar em certos conjuntos. Conjuntos são rotulados por valores linguísticos. Este fato facilita a construção de modelos e controles baseados na experiência humana sobre certo 
domínio. Não obstante, modelos fuzzy baseados em regras podem ser construídos a partir de dados e de algoritmos de aprendizagem de máquina.

Uma frente de pesquisa em controle fuzzy diz respeito à implementação de algoritmos incrementais de aprendizagem, i.e. algoritmos capazes de adaptar os parâmetros de 
controladores fuzzy a partir de fluxos de dados de sensores. Essa abordagem é interessante já que situações não previstas a priori podem ser incorporadas ao conhecimento 
atual sobre o sistema físico – conhecimento este inerente à base de regras. Além disso, o aspecto fuzzy da abordagem pode lidar com incertezas e situações conflitantes; isto 
não é comum em sistemas de controle convencionais, nem em sistemas de controle inteligentes não-fuzzy.
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Simulações foram realizadas com auxílio 
dos toolboxes fuzzy e guide do software 
MatLab. As Figs. 1 e 2 mostram exemplos 
de trajetórias percorridas pelo veículo 
desde um ponto inicial qualquer até o 
objetivo. A Fig. 1 mostra resultado obtido a 
partir do controle de ângulo apenas. Note 
que o objetivo (detalhe em vermelho) não é 
alcançado com precisão.

O problema de robótica móvel 
denominado go-to-goal tem sido ‘bem 
solucionado’ a partir da abordagem de 
inteligência computacional fuzzy 
desenvolvida no presente trabalho. 
Particularmente, foi possível, partindo-
se de pontos iniciais aleatórios, atingir o 
objetivo sem erro estacionário, i.e. o 
veículo reduz a velocidade e estaciona 
no ponto alvo. Além disso, a trajetória 
não oscila significativamente, e é 
contínua durante todo o deslocamento 
do veículo. Navegação autônoma em 
ambiente desconhecido, ainda que 
plano, é um problema difícil. Nesse 
sentido, este trabalho tem obtido êxito.

No futuro serão considerados terrenos 
irregulares e novos ambientes sujeitos 
a obstáculos móveis. Os trabalhos 
futuros tomarão por base a interface 
gráfica (simulador) e o controlador 
construídos neste trabalho. O veículo 
autônomo deverá usar mecanismos de 
raciocínio fuzzy, sensores adicionais e 
câmera para que as irregularidades do 
terreno sejam detectadas e os novos 
obstáculos sejam superados.
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A pesquisa em andamento considera 
duas novas entradas no sistema de 
controle fuzzy, i.e. sensores dianteiros 
de presença. A ideia é incluir 
obstáculos móveis na arena 2D e fazer 
com que o veículo os perceba, e seja 
capaz de encontrar soluções de 
contorno mantendo seu objetivo 
primário. Seu objetivo primário, 
naturalmente, é atingir o ponto alvo. As 
Figs. 3 e 4 ilustram um exemplo de 
processo de detecção de obstáculo e 
raciocínio.

A partir do mesmo ponto inicial, a Fig. 2 
mostra a trajetória quando implementados 
os controles de ângulo e velocidade. Note: 
(i) a trajetória foi corrigida; (ii) o veículo 
estacionou no ponto objetivo; (iii) a 
trajetória é suave e contínua, i.e. respeita 
limites físicos e mecânicos.
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