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Robô se desloca até o almoxarifado, recebe a
peça e a leva até o técnico solicitante;
Com base no contexto do problema, o chat
consegue sugerir novas peças caso alguma não
esteja disponível;
É possível conversar com o robô para interações
rápidas;

Pivoteamento do escopo





O mapeamento realizado pelo TurtleBot3 ocorre devido à peça do hardware
denominada "Lidar", sendo uma tecnologia de sensoriamento remoto que utiliza
pulsos de laser para medir distâncias precisas.



O mapa é gereado por meio do “Nav2 e
Cartographer” que nos permite ter uma
representação gráfica e salvar o arquivo em
.yml e PGM - Bínario.

O mapeamento deve ser feito manualmente
visando reconhecer o terreno ao redor do
robô. Uma vez feito ele consegue andar
livremente pela área mapeada.



Com o mapeamento feito, o robô já consegue se
movimentar autonomamente.

O robô recebe um ponto, utilizando Nav2 se
descola até ele, manda um feedback indicando
disponibilidade e depois anda até outro ponto.



Essa abordagem exige maior complexidade,
porém permite maior controle do robô.

A comunicação por interface cli é direta e
precisa, isto é, é necessário digitar o
comando exato para executar a ação
desejada.



O Chatbot tem sido construído na linguagem
de programação "Typescript" e já está em
funcionamento no ambiente de nuvem da
"AWS". Atualmente, já possui as features de
segurança de acesso, conversa com
atendente e verificação de status de pedido.
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Aprimorar a
navegação do robô

API de heartbeat e
bateria 

Aplicar TTS (text-to-
speech)

Implementar LLM para
complementar o

Chatbot 








