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Exercício – Controle Fuzzy da “Tartaruga”

Descrição: Desenvolva  um  pacote  compatível  com  o  Robot  Operating  System  (ROS) para  a 
movimentação de um robô móvel “Turtle” (rosrun turtlesim turtlesim_node). O pacote deve ser 
capaz de receber um par de coordenadas (X,Y=GOAL) do ambiente, e controlar a navegação do 
robô até  este  ponto  desejado  (GOAL),  utilizando  um sistema de  controle  Fuzzy  para  tal.  Este 
sistema deve ser baseado no exemplo “6.controlXY.cpp”, e no  “Exercício 2 – Movimentação até o ponto 

desejado”,  e  conseguir  levar  o  robô  da  posição  inicial  até  sua  posição  desejada  utilizando  um 
sistema de controle Fuzzy. Pode ser utilizada qualquer biblioteca fuzzy.

http://dainf.ct.utfpr.edu.br/~andre/doku.php?do=export_code&id=c_exemplo_controle_de_posicao_em_x_e_y&codeblock=0

