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Sensor

Principal Fungdo

v 34(

Exemplos

De Posigio e Orientagio

Determinar a posigdo absoluta
ou dire¢io de orientacio do robd

GPS (Sistema de Posicionamento Global)
Bussola [Compass]

Inclinémetro

Triangulagio usando marcas (Beacons)

De Obstaculos

Determinar a distdncia até um objeto
ou obstaculo

Sensor Infra-Vermelho (IR - Infrared)
Ultrassom (Sonar)

Radar

Sensor Laser (Laser rangefinder)
Sistemas de Visdo Estéreo (Stereo Vision)

De Contato

Determinar o contato com um objeto
ou posigdo de contato com marcagio

Sensores de Contato (Bumbers, Switches)
Antenas e "bigodes” (Animal whiskers)
Marcagtes (barreiras 6ticas e magnéticas)

De Deslocamento
e Velocidade

Medir o deslocamento do robd
Medidas relativas da posigio e
orientagdo do robd

Inercial (Giroscopio, Acelerémetros)
Oddmetro (Encoders: Optical, Brush)
Potencidmetros (Angular)

Sensores baseados em Visdo

Para Comunicagio

Envio e recepgio de dados e sinais
externos (troca de informagdo)

Sistemas de Vis3o e Sensores Oticos
Sistemas de Comunicagio (RF)

Qutros tipos

Sensores magnéticos, indutivos, capacitivos, reflexivos
Sensores de temperatura, carga (bateria), pressdo e forga, etc.
Detectores: detector de movimento, de marcages, de gds/odores
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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,
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Scanning angle 100° Scanning angle 180°

Fig. 5-1:  Direction of transmission and maximum scanning angle (standard devices) on top view of

the devices
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Atuador Principal Tipo/Fungio Exemplos
Base Fixa Braco robético com base fixa Robés industriais PUMA

Base Movel: Rodas

2 Rodas independentes (diferencial)
3 Rodas (triciclo, omni-directionais)
4 Rodas (veiculos robdticos - ackermann)

Robds Khepera e Pioneer P3-DX
Robé BrainStem PPRK
Stanley - Stanford (Darpa Challenge)

Base Mdvel: Esteira

Esteira (Slip/Skid locomotion - tracks)

Tangues e veiculos militares

Base Movel: Juntas e
ArticulagBes

Bipedes
4 Patas (quadpods)
6 Patas (hexapods)

Robds Humanodides
Robés Sony Aibo, BigDog
Robds Inseto (Lynxmotion Hexapods)

Base Movel: Propulsio
Hélices ou Turbinas

Veiculos aéreos com hélices
Veiculos aquaticos com hélices
Veiculos sub-aquiticos

Avibes, Helicpteros e Dirigiveis
Barcos auténomos
Submarinos auténomos

Outros tipos

Bragos manipuladores com base movel
Garras com ou sem feed-back sensorial

Mecanismos de disparo

Garras (Grippers) embarcadas
M3o robética
Disparo do chute (futebol de robds)

LIRM L

Instituto Nacional de Ciéncia e Tecnologia
em Sistemas Embarcados Criticos

suracorio de Robotica Movel




b
B
p @
5 | max_speed |
P- ( HOC | : -ace
P K ' '
| ] .
T H Canl
a | | time
. 2 ' |
&,0 0., g | |
-9 | |
P&3& target position - _: ________ [
I I
P | |
I I
I I
-L '&0. - ! I
p - start position ! -
! time
P& - W H+H# Figure T: Spead profile used to neach a target position with a fied acceleration (acc ) and a maximal speed
' {max speed),
#,0. pee

I VL INCTo, s v oo cmeos

Lusorarorio de Robotica Movel

34 (

L INCTo, o s i e e

Lasoracorio de Robotica Movel




Percepgiio:
Sensores

Agdo:
Atuadores

Agente:
Comportamento
Decisio
Controle
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Comportamento 1

_‘>| Perceber Comportamento 2 }—P{ Agir I——"

Comportamento n
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Planejar Caminhos —|

Identificar Objetos —e

9]% 8 Monitorar Mudangas —e-

Sensor — =  Construir Mapas —a| t-a= Atuador

Explorar -

semors —L s ] Ao

Integragdo das Saidas

Vagar -

Evitar Obsticulos —a
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