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Aula 01-Parte 3

Robdtica Inteligente e Veiculos Autbnomos

Temas Principais:

* Introducéo < Parte |
» Tipos de Robds < Parte Il

Manipuladores, Robos Méveis
Terrestres, Aquaticos, Aéreos, ...
» Sensores e Atuadores «——————— Partellll
* Inteligéncia & Robos
* Modelos Sensoriais
* Modelos Cinematicos
« Controle Robdtico: Parte IV
Reativo, Deliberativo, Hierarquico
* Localizagéo
* Mapas do Ambiente:
Construgdo de Mapas, SMPA
SMPA - Sense Model Plan Act
* Problemas: Desvio de Obstaculos, Posicionamento
* Solugdes: Controle Robusto Hibrido
 Simulagdo - SimRob3D




Robdtica Autbnoma
Sensores e Atuadores

* Sensores: Percepgdao do Ambiente

* Atuadores: Agoes e Movimentagao do Robo

Robdtica Autbnoma
Sensores e Atuadores

* Sensores:

Distancia: Luz, Som, Forga Outros Componentes

* Infra-Vermelho > Medidor de carga da bateria
« Sonar (ultrasom) e Radar > Temperatura, Pressao
« Laser > Umidade

« Cameras de Video - Linear / Matricial, Mono ou Binocular > Fumagca, Odores, etc.
« Sensor de contato (bumpers, antenas)

Posicionamento e Orientacao

*GPS

- Bussolas

* Giroscopio

* Od6émetros

« Faréis (ex. radio) ou Camera de Video

* Atuadores...




Robdtica Autbnoma
Sensores e Atuadores

* Sensores: -
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Robdtica Autbnoma
Sensores e Atuadores

* Sensores:

Outros Componentes
> Medidor de carga da bateria

Distancia: Luz, Som, Forga

* Infra-Vermelho

« Sonar (ultrasom) e Radar > Temperatura, Pressao

> Umidade
> Fumaga, Odores, etc.

« Laser

« Cameras de Video
« Sensor de contato (bumpers, antenas) @




Robdtica Autbnoma
Sensores e Atuadores

* Sensores:

Posicionamento e Orientacdo
*GPS

- Bussolas

« Giroscopio

* Odémetros

« Faréis (ex. radio)

« Camera de Video

=T

Robdética Autbnoma
Sensores e Atuadores
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* Sensores:

Posicionamento e Orientacao
*GPS

- Bussolas
« Giroscépio - o
» Odémetros % ‘
« Faréis (ex. radio)  [EEEESSSARES 000 [ 00 e

« Camera de Video




Robdtica Autbnoma

Sensores e Atuadores

* Atuadores:

Locomocao:

« Motor de Passo: rodas, esteiras - velocidade, diregado, rotagao

* Pernas e pés (problema do equilibrio)

* Propulsao (submarino, aéreo)

Manipulacao:
« Garras e Pingas (grippers)

« Brago robético

3.1 The Khepera miniature robot

311 Overview

Side view Bottom view

Figure 2: Positic

‘Some parts of the robot.

Miake an external inspection of the robot, Note the location of the following parts:

3. Reset button,

4. Jumpers for the running mode selection.
5. Infra-Red proximity sensors.

6. Battery recharge connector,

7. ON - OFF battery switch,

8, Second reset button (same function as 3),

Robdbtica Autbnoma Inteligente

Inteligéncia e Robdtica

* Planejamento das A¢6es

* Capacidade de Agir

* Capacidade de Sentir o Ambiente

* Reagéao: Integracado Sensorial-Motora

* Previsdo: Ambiente, Comportamento, Interagcido

* Aprendizado e Adaptacao

* Robustez: Situagoes Imprevistas

=> Por onde comeg¢ar?




Robdtica Autbnoma Inteligente
Inteligéncia e Robotica

* Planejamento das Agoes - f
* Capacidade de Agir :
* Capacidade de Sentir o Ambiente

* Reagdao: Integragao Sensorial-Motora

* Aprendizado e Adaptagao

* Robustez: Situagoes Imprevistas

=> Por onde comegar?

Robdbtica Autbnoma Inteligente
Inteligéncia e Robdtica

P.Bessiérre

* Planejamento das Ac¢des
* Capacidade de Agir

* Capacidade de Sentir o Ambiente

* Reagéao: Integracado Sensorial-Motora
* Previsdo: Ambiente, Comportamento, Interagcido
* Aprendizado e Adaptacao

* Robustez: Situagoes Imprevistas

=> Por onde comeg¢ar?

1. Modelar os sensores, atuadores e comportamento do robdé
2. Simular o robo, validando os modelos
3. Controlar o robo6 real em um ambiente real




Robdtica Autbnoma Inteligente
Modelo Sensorial e Modelo Cinematico

SENSORES

« Sensibilidade e Intervalo de Valores...
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Robdbtica Autbnoma Inteligente
Modelo Sensorial e Modelo Cinematico

Caracteristicas dos Sensores Infra-Vermelho

do Khepera: Dark

450 7

Sensibilidade a luz ambiente/ Reflexdo da Luz i
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Distance to the light source [mm]
. Typical measurement of the ambient light versus the distance of a light source of 1 Watt,
As it can be seen, the measured value decreases when the intensity of the light
increases. The standard value in the dark is around 450,

The measurement of the ambient light versus the angle between the forward direc-
tion of the robot and the direction of the light has the shape illustrated in figure 10




Robdtica Autbnoma Inteligente
Modelo Sensorial e Modelo Cinematico

Caracteristicas dos sensores infra-vermelhos do Khepera:
Medida de distancia de um obstaculo: 0..1024 - Resposta em fungao do tipo de material
(reflexd@o da luz depende do material)
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Figure 11; Measurements of the light reflected by various kinds of ohjects wersus the distance 1o the
abject,

Measured reflection value

Robdbtica Autbnoma Inteligente
Modelo Sensorial e Modelo Cinematico
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Figure 12; Typical respanse of a procimity sensar for an ehstaclke (7 mm in width) at a distance of 15 mm,
The measyrement is given versus the angle between the forward orientation of the robot and the orientation
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Robdtica Autbnoma Inteligente

Modelo Sensorial e Modelo Cinematico

ATUADORES
« Aceleragao E
« Limite de Velocidade
« Inércia
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Figure 7: Speed profile used w reach a target position with a fimed acceleration (acc) and a maximal spead

{mazx speed).

Robdbtica Autbnoma Inteligente

Modelo Sensorial e Modelo Cinematico

Modelo Cinemadtico:
« Diferencial
« Aeckerman
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Robdtica Autbnoma Inteligente
Simuladores

Simulador do Khepera / SIM 2.0 Unix / Olivier Mitchell / INRIA Sophia Antipolis

| R RERER R RERER |

Khepera Sinluator

!_I_I_I—I—I_I_I_I_Fm neu] load] save| step| run| reset| connand] 2| info| +|-| quit|

Robdética Autbnoma Inteligente
Simulador do Khepera S | m Uladores Robé Khepera
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Robdtica Autbnoma Inteligente
Simuladores

Referéncia: Farlei Heinen. Robética Autonoma: A integracao entre planificagédo e
comportamento reativo. 2000.
Web: http://ncg.unisinos.br/robotical/
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Robdbtica Autbnoma Inteligente

Referéncia: N Estacionar - 1A
SEVA
Simulador de |
Es}aclonamento de B
Vechqus 231456 Direcda
Auténomos - = -

A hi 330 345 15 30 NE
SEVA-A (Autémato)
Farlei Heinen II nblocidade ST 0- 521024 0 - G36144 - S4F144- 554360 - 5E4355

T

SEVA-N (Neural)

Farlei Heinen
Fernando Osoério |

Luciane Fortes
Publicagoes:

SEMINCO 2001 - FURB

SBRN 2002
Fiii T
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Robdtica Autbnoma Inteligente

Simuladores

Referéncia:

SEVA

Simulador de
Estacionamento de
Veiculos
Autonomos

SEVA-A (Automato) '
Farlei Heinen A ——

Ble View Controlador Help

A XY see 2 o] GL @
SEVA-N (Neural) - = =

Farlei Heinen
Fernando Osério
Luciane Fortes

SEVA-3D

Farlei Heinen
Milton Heinen
Fernando Osoério

Publicacdes:
IEEE IJCNN
Robodtica Autbnoma Inteligente
Simuladores
LEGGEN
BigDog
LegGen

Humanoides
Fujitsu Hoap

{a) Hexal.3] 1h) Tetrl31

{b) Robd simulado

“Hoston Dynamics

! AT [ "
The Sony Dream Robot The Sony Dream Robor Boston Dynamics
in the real world simulated into Webots
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Robdtica Inteligente e Veiculos Autbnomos

Temas Principais:

* Introducéo < Parte |
« Tipos de Robds < Parte Il

Manipuladores, Robés Méveis
Terrestres, Aquaticos, Aéreos, ...
» Sensores e Atuadores <+ Partelll
* Inteligéncia & Robods
* Modelos Sensoriais
* Modelos Cinematicos
« Controle Robdtico: < Parte IV
Reativo, Deliberativo, Hierarquico
* Localizagao
* Mapas do Ambiente:
Construgéo de Mapas, SMPA
SMPA - Sense Model Plan Act
* Problemas: Desvio de Obstaculos, Posicionamento
« Solugdes: Controle Robusto Hibrido
» Simulagdo - SimRob3D
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