
Mecanismo de previsão de posição 
para o time de futebol de robôs da 

UNESP - Bauru

Nome: Rafael de Souza Santos RA: 131020099

Orientador: Prof. Drº Rene Pegoraro



Agenda
➔ Introdução

➔ Futebol de Robôs

◆ O que é?

◆ Como Funciona?

➔ Previsão de posição

◆ Formas

◆ Importância

➔ Implementação

◆ Simulador

➔ Testes

➔ Resultados



Introdução

➔ Objetivo do trabalho

➔ Justificativa do trabalho



Futebol de robôs - O que é?
➔ Criação do futebol de robôs

➔ Benefícios

➔ Carrossel Caipira



Futebol de robôs - Como funciona?
➔ Software

◆ Módulo da visão

◆ Módulo da estratégia

◆ Módulo do controle

◆ Módulo da comunicação

➔ Hardware

◆ Câmera

◆ Sistema de Comunicação

◆ Robô



Futebol de robôs - Software - Módulo da visão

➔ Identificar posições



Futebol de robôs - Software - Módulo da estratégia

➔ Funções dos jogadores

➔ Definir objetivo



Futebol de robôs - Software - Módulo do controle

➔ Definição do próximo comando

➔ Planejamento de caminhos



Futebol de robôs - Software - Módulo da comunicação

➔ Transmissão dos comandos definidos para os jogadores



Futebol de robôs - Hardware



Futebol de robôs - Hardware - Câmera
➔ Posição

➔ Resolução 640x480 

➔ Intervalo de captura de 1/30



Futebol de robôs - Hardware - Sistema de Comunicação

➔ Recebe o comando enviado para cada jogador



Futebol de robôs - Hardware - Robô
➔ Arduino

➔ Sensores de odometria

➔ Motores

➔ Rádio receptor



Previsão de posição - Formas
➔ Ping-pong

➔ F180

◆ Filtro de Kalman

➔ Simulador



Previsão de posição - Importância

➔ Identificação de obstáculos

➔ Interceptar trajetórias



Implementação - Simulador



Implementação

➔ Modularização do simulador

➔ Módulo da previsão



Implementação - Módulo da previsão

➔ Algoritmo geral

i. Salva estados

ii. Executa previsão

iii. Testa viabilidade para o atacante

○ Se é viável, mantém previsão

○ Senão, descarta os dados previstos e recupera estados anteriores

iv. Recupera estados anteriores dos demais componentes



➔ Algoritmo da previsão

i. Muda variável emSimulacao para verdadeiro

ii. Executa estratégia

iii. Repete por 30 vezes

○ Para cada componente da partida

◆ Calcula próxima posição

◆ Posiciona o componente virtualmente

iv. Aplica condição de aproveitamento da previsão

v. Muda variável emSimulacao para falso

Implementação - Módulo da previsão



➔ Algoritmo da condição de aproveitamento

i. Se o atacante está a um raio de 4cm da bola

○ O objetivo do atacante é igual ao objetivo previsto

ii. Caso contrário

○ Ignora a previsão e o objetivo do atacante é igual ao estado salvo

Implementação - Módulo da previsão



Testes

➔ Simulador cliente/servidor

➔ Realização dos testes



Resultados
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