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* Parte | - Introdugao a robética mével
- Aplicacdes praticas de Robds Moveis
- Conceitos: Sensores, Atuadores e Controle Inteligente

* Parte Il - Ferramentas de Simulagao para robética
- Plataformas de simulacao de robds maveis
- Programagao de Robés usando o player-stage

* Parte Il - Player-Stage

- Arquitetura e componentes

- Player-Stage, Playerv, simulagao

- Conexao com o robd: simulado e remoto

- Acesso ao dados dos sensores (laser, sonar)
e comandos remotos

* Conceitos de programacgao no Player-Stage
- Comandos em "C", Compilacao, Teste

- Desenvolvimento de programas para uso

do player-stage em modo simulado
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—an  Fluxo de desenvolvimento

Gl —

Simulagio Testes em robos Testes em robos
de pequeno porte de grande porte

* Player
« Sistema para controle de robds moéveis
« Suporta diversos tipos de robds e

sensores

Stage
« Simulador de robds moveis e sensores A
« Ambientes bidimensionais ) r | -
« Compativel com Player

Gazebo
* Simulador de alta fidelidade
* Ambientes em 3 dimensdes
« Compativel com Player
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Caracteristicas do Player

* Interface de alto nivel para acesso ao hardware

 Suporta grande quatidade de plataformas robdticas e
sensores comerciais

* Modelo cliente/servidor

« Software livre

» Desenvolvido para sistemas Linux/Unix

» Comunicacao baseada em sockets

* Clientes em: C, C++, Java, Python etc

* Intel (EUA)
* Boeing (EUA)

 National University of Defense Technology (China)

» Complex Systems Laboratory (Franga)

* Norwegian Defense Research Establishment (Noruega)
* Intelligent Systems Research Group (Inglaterra)

» Canadian Space Agency (Canada)

* National Institute of Astrophysics (México)

» Space and Naval Warfare Systems Center (EUA)

* Videre Design

* MobileRobots (ActivMedia) (EUA)

* USP (Brasil)

18.458 downloads em 2010
46.563 downloads nos ultimos 12 meses
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» Clientes podem se conectar a multiplos servidores

» Servidores aceitam conexao de multiplos clientes

* Diferentes programas/processos/threads podem processar
dados de diferentes sensores do mesmo servidor.

» Operacao remota

* Clientes podem se conectar a multiplos servidores

« Servidores aceitam conexao de multiplos clientes

* Diferentes programas/processos/threads podem processar
dados de diferentes sensores do mesmo servidor.

» Operagao remota
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=
QRM Instalando o Player-Stage

* Usando os pacotes do “robot-player” [modo facil!]

1) Baixar os pacotes usando o “apt-get”
ou “Synaptics” ou equivalente

2) Baixar: robot-player, robot-player-dev,
stage, robot-player-doc

3) Testar... export LD _LIBRARY_PATH=/usr/lib
rgb.txt => OKk?

Instalando o Player-Stage

* Instalando direto do site do Player-Stage

1) Escolher uma verséo...
Versao 2.x ou 3.x

2) Configure + Make ou Cmake

3) E necessario um certo conhecimento de Linux.

SEMAIREN
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24 Download dos arquivos

1) Baixar o arquivo: curso.tgz

2) Descompactar os arquivos:
tar —xzvf curso.tgz

3) Testar a compilacédo dos arquivos:
make

Inicializar o simulador

4) Abrir mais 2 shells

]
o U
5) Inicializar o simulador: di
cd mapas
J =

robot-player teste.cfg
ou
robot-player simple.cfg
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5) Testar o controle do robd:
(no 30 shell)
robot-playerv

File View Devices

6) Conectar no position:
Devices — position2d:0
— subscribe el
— command

7) Conectar ao sonar:

Devices — sonar:0 — subscribe
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QRM Testar o Controle do Robd

8) Conectar no laser:
Devices — laser:0 — subscribe

9) Conectar no robé de uma outra maquina:
robot-playerv -h <ip de um outro micro>

Nota: este outro micro deve estar com
o servidor do player em execucao.
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Testar o Controle do Robo

10) Conectar no robd real:
robot-playerv -h <ip do robé real>
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