Controle Inteligente de Robds Moveis:
AplicacOes da Inteligéncia Artificial nas
Pesquisas em Robdtica

UNISINOS
Mestrado em Computacéo Aplicada - PIPCA
Web: Http://www.pipca..unisinos.br/

Grupo de inteligéncia Artificial - PIPCA - Unisinos
Web: Http://www.inf.unisinos.br/~osorio/

GIA/PIPCA

GIA-PIPCA
Robdtica Inteligente

Temas Principais:

* Tipos de Robés
» Sensores e Atuadores
« Inteligéncia & Robds
* Modelos Sensoriais
* Modelos Cinematicos
» Controle Robético:
» Controle Reativo
» Controle Deliberativo
« Controle Hierarquico
* Mapas do Ambiente:
« Construcdo de Mapas
* Planejamento de Trajetérias
* SMPA - Sense Model Plan Act
* Problemas:
» Desvio de Obstaculos
» Posicionamento
« SolugBes: Controle Robusto Hibrido
* Simulagdo - SimRob3D
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Robdtica Inteligente
Tipos de Robss

* Rob6s Manipuladores:
Bracos Roboticos de Base Fixa

* Robds Moveis...
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Tipos de Robss

* Robds Moveis:

1. Veiculos Moveis
- Veiculos Terrestres / Indoor
- Veiculos Terrestres / Outdoor
- Veiculos de Exploracdo Espacial
- Veiculos Aquéticos / Barcos e Submarinos
- Veiculos Aéreos / Dirigiveis, Avides e Helicopteros

2. Humanoéides

3. Animats

A. Rob6s Moéveis Tele-Comandados
B. Rob6s Moéveis Semi-Autbnomos

C. Robds M6éveis Autbnomos
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Robdtica Inteligente
Tipos de Robss

* Robds Moveis:

1. Veiculos Méveis
- Veiculos Terrestres / Indoor
- Veiculos Terrestres / Outdoor
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- Veiculos Aéreos / Dirigiveis, Avifes e Helicopteros
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* Robds Moveis:

B. Rob6s Moéveis Semi-Autbnomos => AGV

C. Robds M6éveis Autbnomos
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Tipos de Robss

* Robds Moveis:

>> Rob6s Moveis Autbnomos <<




Robdtica Inteligente

Tipos de Robés
* Rob6s Méveis:

>> Rob6s Moveis Autbnomos <<

Robdtica Inteligente

Sensores e Atuadores

* Sensores:

Distancia: Luz, Som, Forga

Outros Componentes

* Infra-Vermelho

* Sonar (ultrasom) e Radar

* Laser

* Cameras de Video - Linear / Matricial, Mono ou Binocular
» Sensor de contato (bumpers, antenas)

Posicionamento e Orientacé&o

*GPS

* Blssolas

* Giroscopio
* Odémetros
« Farois (ex. r&dio) ou Camera de Video

* Atuadores...

> Medidor de carga da bateria
> Temperatura, Pressdo

> Umidade

> Fumagca, Odores, etc.




Robdtica Inteligente
Sensores e Atuadores

* Atuadores:

Locomocéo:
* Motor de Passo: rodas, esteiras - velocidade, direcdo, rotagao
* Pernas e pés (problema do equilibrio)

* Propulsédo (submarino, aéreo)

Manipulacéo:
* Garras e Pingas (grippers)
* Brago robético

Robdtica Inteligente
Inteligéncia e Robdtica

* Planejamento das Acdes

* Capacidade de Agir

* Capacidade de Sentir o Ambiente

* Reacgdo: Integragdo Sensorial-Motora

* Previsdo: Ambiente, Comportamento, Interagéo
* Aprendizado e Adaptacao

* Robustez: SituagGes Imprevistas

=> Por onde comegar?
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* Planejamento das Ac¢bes P.Bessierre
* Capacidade de Agir

* Capacidade de Sentir o Ambiente

* Reacgdo: Integragdo Sensorial-Motora
* Previsdo: Ambiente, Comportamento, Interagéo
* Aprendizado e Adaptacao

* Robustez: SituagGes Imprevistas

=> Por onde comegar?

1. Modelar os sensores, atuadores e comportamento do robd
2. Simular o rob6, validando os modelos
3. Controlar o rob6 real em um ambiente real

Robdtica Inteligente
Modelo Sensorial e Modelo Cinematico

SENSORES

« Sensibilidade e Intervalo de Valores...
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Robdtica Inteligente
Modelo Sensorial e Modelo Cinematico

«Caracteristicas dos Sensores Infra-Vermelho
do Khepera:

Sensibilidade a luz ambiente/ Reflexdo da Luz
Distancia: 50 a 500mm (aproximadamente)
Valor lido: 0..450 (aproximadamente)
Dependente de: Poténcia = 1 Watt

Angulo = -180 a +240 graus

Resposta do sensor em funcéo do
do angulo deste em relagao a fonte de luz

Robdtica Inteligente
Modelo Sensorial e Modelo Cinematico

Caracteristicas dos sensores infra-vermelhos do Khepera:
Medida de distancia de um obstaculo: 0..1024 - Resposta em funcéo do tipo de material
(reflexdo da luz depende do material)
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Robdtica Inteligente
Modelo Sensorial e Modelo Cinematico

Sensores Infra-Vermelho do Khepera:

Campo de Visdo do sensor

Diferenca de resposta entre
diferentes componentes do mesmo tipo
sujeitos as nas mesmas condi¢des

Robdtica Inteligente
Modelo Sensorial e Modelo Cinematico

ATUADORES

* Aceleragao
 Limite de Velocidade

e Inércia
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Robdtica Inteligente
Modelo Sensorial e Modelo Cinematico

Modelo Cinematico: Diferencial
« Diferencial c2 c3
* Aeckerman c1 ca
co c5
f M1 M2
c7 c6
Y Aeckerman

g=V/L*Sin(F)
X =V *Cos (F) * Cos ()
Y =V * Cos (F) * Cos (q)

Robdtica Inteligente
Simuladores

Simulador do Khepera / SIM 2.0 Unix / Olivier Mitchell /INRIA Sophia Antipolis
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Robética Inteligente
Simulador do Khepera S'mUIadoreS Rob6 Khepera

Robdtica Inteligente
Simuladores

Referéncia: Farlei Heinen. Robética Autdnoma: A integracdo entre planificacao e
comportamento reativo. Editora Unisinos - 2000.
Web: http://ncg.unisinos.br/robotica/
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Simuladores

Referéncia:

SEVA

Simulador de
Estacionamento de
Veiculos
Auténomos

SEVA-A (Autémato)
Farlei Heinen

SEVA-N (Neural)
Farlei Heinen
Fernando Osorio
Luciane Fortes

Publicagdes:

SEMINCO 2001 - FURB
SBRN 2002
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