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1 INTRODUÇÃO
O presente trabalho visa apresentar uma forma alternativa e padronizada de comunicação através de uma página web com o Robot Operating System – ROS [1] utilizando o padrão de troca de mensagens JavaScript Object Notation - JSON.

2 MATERIAIS E MÉTODOS (ou PROCEDIMENTO METODOLÓGICO)
O ROS  é um ambiente de desenvolvimento de aplicações voltada para robôs, possui uma grande diversidade de bibliotecas já disponibilizadas pela comunidade para uso livre, estas proveem uma camada de abstração para alguns hardwares e um meio para comunição [1] além de outras para captura e processamento de imagens.

Para realizar a comunicação entre uma página web em HTML e o ROS, pode-se utilizar o Rosbridge [2], onde este recurso quando integrado ao ambiente proposto permite a comunicação através de um protocolo específico para envio e recebimento de mensagem no formato JSON [3], tornando possível que qualquer linguagem de programação que possua capacidade de envio de mensagens neste formato comunique-se com ele.
Através da tecnologia de comunicação WebSocket [4], que permite uma comunicação bidirecional disponível na maioria dos navegadores web atuais, consegue-se realizar a comunicação pretendida. Para facilitar esta tarefa a comunidade criou a roslibjs [5], biblioteca escrita em JavaScript para ser integrada no código HTML. Com sua utilização cria-se uma forma muito simplificada para realizar a troca de informações, enviando ou recebendo dados de um robô, para serem processadas ou apresentadas para o usuário em seu navegador favorito.
Ao instalar o ambiente, é disponibilizado um exemplo de aplicativo, turtlesim, este consiste em uma imagem de tartaruga conforme figura 1, que anda sobre uma área disponível conforme velocidade e ângulo informado através das mensagens enviadas para o sistema.

Figura 1 – Imagem do aplicativo exemplo turtlesim 
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Fonte: http://www.ros.org/wiki/turtlesim

3 RESULTADOS e DISCUSSÃO 
Visto que as funções propostas cumpriram conforme determinava a documentação dos softwares analisados, este estudo pode-se considerar como válido, pois todas as expectativas foram atingidas com sucesso. Comprova-se a possibilidade de comunicação com o ROS através de uma página escrita em HTML.
4 CONSIDERAÇÕES FINAIS
O exemplo utilizado serviu apenas para testar as funcionalidades prometidas, neste caso o controle de forma remota da tartaruga através de qualquer navegador web, sendo assim, torna-se possível o controle remoto de um robô por meio de uma página web escrita em HTML.
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