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Introdução
O robô Pioneer 3-AT, equipado com um software de controle chamado 

ROS(Robot Operating System)[1], tem por objetivo desempenhar 
algumas tarefas da iniciativa Robocup@Home [2]. São elas:

1 –  Follow me[3]: Identificar e seguir uma pessoa, desviando de 
obstáculos e não confundindo a pessoa a ser seguida com as demais 
pessoas do ambiente; e

2 – Síntese e Reconhecimento de Voz: Interagir com uma pessoa, 
tanto recebendo comandos da pessoa por voz quanto passando 
informações para essa pessoa também por meio da voz.

3 – Zoo: Nessa categoria, de provas especiais, o Pioneer 3-AT pretende 
demonstrar sua capacidade de visualização 3D de ambientes e 
interação por meio de emoções sendo evidenciadas no “rosto”(Fig.3). 

Visualização Tridimensional de Ambientes

Usando de dados extraídos do sensor Microsoft Kinect[5] e de técnicas 
avançadas de mapeamento de ambientes providas pelo pacote 
octomap[7] do ROS, foi desenvolvido um sistema de visão em 
tempo real do ambiente a partir da representação em voxels dos 
dados do Kinect. Essa representação é metricamente correta e 
possibilita uma visualização facilmente identificável pelos seres 
humanos do ambiente no qual o robô está inserido, além de 
possibilitar a fácil integração de dados tridimensionais em mapas de 
custo

Figura 2 – Representação em voxels da imagem gerada pelo Kinect a 
partir dos dados de profundidade gerados pelo próprio Kinect.

Reconhecimento e Síntese de Voz
Com o auxílio de um aplicativo Android que utiliza uma API de reconhecimento 

de voz que conectado ao robô através de sockets é possível realizar a 
comunicação entre humano e máquina.

Conclusões
O robô tem, com ajuda de pacotes estado-da-arte de visão 
computacional e de tratamento de dados, capacidade de cumprir 
várias das provas da Robocup@Home.
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