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Robdtica Autbnoma
Sensores e Atuadores

* Sensores: Percepcao do Ambiente

* Atuadores: A¢bes e Movimentacao do Robd
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Robdtica Autbnoma
Sensores e Atuadores

* Sensores:
Distancia: Luz, Som, Forca Outros Componentes
* Infra-Vermelho > Medidor de carga da bateria
» Sonar (ultrasom) e Radar > Temperatura, Presséo
* Laser > Umidade

» Cameras de Video - Linear / Matricial, Mono ou Binoc ular > Fumaca, Odores, etc.
» Sensor de contato (bumpers, antenas)

Posicionamento e Orientacdo

* GPS

* Bussolas

 Giroscopio
* Odbmetros

* Fardis (ex. radio) ou Camera de Video

* Atuadores...
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* Sensores:

Distancia: Luz, Som, Forca

* Infra-Vermelho

» Sonar (ultrasom) e Radar
o Laser

» Cameras de Video

» Sensor de contato (bumpers, antenas)

Robdtica Autbnoma
Sensores e Atuadores
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Robdtica Autbnoma
Sensores e Atuadores

* Sensores:

Distancia: Luz, Som, Forca Outros Componentes

* Infra-Vermelho > Medidor de carga da bateria

» Sonar (ultrasom) e Radar > Temperatura, Presséo

e Laser > Umidade

» Cameras de Video > Fumaca, Odores, etc.

» Sensor de contato (bumpers, antenas)
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Robdtica Autbnoma
Sensores e Atuadores

* Sensores:

Posicionamento e Orientacao
* GPS
* Bussolas

» Giroscopio
» OdOémetros
* Fardis (ex. radio)
» Camera de Video
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Sensores e Atuadores SR =]

* Sensores:

Posicionamento e Orientacao
* GPS
* Bussolas

« Giroscoépio _ | : = e .
« Od6émetros | e i

« Far6is (ex. radio) | S —
» Camera de Video
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Robdtica Autbnoma
Sensores e Atuadores

* Atuadores:

Locom OC&O : 2 IR proximity sensors: Siemens SFHS00

» Motor de Passo: rodas, esteiras - velocidade, direcd 0, rotacao

» Pernas e pés (problema do equilibrio)

Figure 8 Position of the & IR sensors.

¢ PI’OpUlSéO (SmearinO’ aéreo) 3.1 The Khepera miniature robot
311 Overview

Manipulacao :

Top view Shde view Bottom view

» Garras e Pincas (grippers)
* Braco robotico

Figure 2: Position of some pans of the robot

Make an external inspection of the robot. Mote the location of the following parts:

1. LEDs

2. Serial line (S) connector,

3. Reset button.

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

6. Battery recharge connector,

7. 0N - OFF battery switch.

B. Second reset button {same function as 3),




U unNisiNos

Robdtica Autdbnoma Inteligente
Inteligéncia e Robdtica

* Planejamento das Acbes

* Capacidade de Agir

* Capacidade de Sentir o Ambiente

* Reacéao: Integracao Sensorial-Motora

* Previsdo: Ambiente, Comportamento, Interacao
* Aprendizado e Adaptacéo

* Robustez: Situacdes Imprevistas

=> Por onde comecar?
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Robdtica Autdbnoma Inteligente
Inteligéncia e Robc’)t_éf-‘.-ﬂﬁ,-_
* Planejamento das Acbes . s

* Capacidade de Agir

* Capacidade de Sentir o Ambiente

* Reacéao: Integracao Sensorial-Motora
* Previsdo: Ambiente, Comportamento, Interacao
* Aprendizado e Adaptacéao

* Robustez: Situacdes Imprevistas

=> Por onde comecar?
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Robdtica Autdbnoma Inteligente
Inteligéncia e Robdtica

* Planejamento das Acbes

P.Bessierre

* Capacidade de Agir

* Capacidade de Sentir o Ambiente

* Reacéao: Integracao Sensorial-Motora

* Previsdo: Ambiente, Comportamento, Interacao

..........

il

@

* Aprendizado e Adaptacéo

* Robustez: Situacdes Imprevistas

=> Por onde comecar?

1. Modelar os sensores, atuadores e comportamentod o robo
2. Simular o roh0, validando os modelos
3. Controlar o rob6 real em um ambiente real
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Robdtica Autdbnoma Inteligente
Modelo Sensorial e Modelo Cinematico

SENSORES

» Sensibilidade e Intervalo de Valores...
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Robdtica Autdbnoma Inteligente
Modelo Sensorial e Modelo Cinematico

eCaracteristicas dos Sensores Infra-Vermelho

i
do Khepera: ; Lark
150 1
Sensibilidade a luz ambiente/ Reflexao da Luz :ultl-
Distancia: 50 a 500mm (aproximadamente) " '
Valor lido: 0..450 (aproximadamente) R
i o
Dependente de: Poténcia = 1 Watt g ] seasor lefl 83
o 1501 I
Angulo = -180 a +240 graus E ; sensor el 43
A ﬁ 210 sensor left 107
e 2 1507 sensar ght 10
40 T
100 4 senir rightl 43
_'5 -
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= ]
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-E 20 AB0 150 -1y S0 60 W30 4 30 &0 90 12 18 180 210 240
L8
10} angle [*]
. Resposta do sensor em funcéo do
R e T do angulo deste em relagéo a fonte de luz

[Mstance to the light source [mim|

Twpieal measurement of the ambient light versus the distance of a light source of | Watl.

Ag it can be seen, the measured value decreases when the intensity of the lighi
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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Robdtica Autdbnoma Inteligente
Modelo Sensorial e Modelo Cinematico

Caracteristicas dos sensores infra-vermelhos do Khe pera:
Medida de distancia de um obstaculo: 0..1024 - Res posta em funcdo do tipo de material
(reflexdo da luz depende do material)
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Figure 11 Measurements of the light reflected by various kinds of obpects versus the distance 1o the
cect,
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Robdtica Autbnoma Inteligente

Modelo Sensorial e Modelo Cinematico

| max_speed
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Figure 7: Speed profile usad to reach a target position with a fixed acceleration (acc) and a maximal spead

{max speed).
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Robdtica Autdbnoma Inteligente
Modelo Sensorial e Modelo Cinematico

Modelo Cinematico:

_ _ Diferencial
* Diferencial
« Aeckerman 2 <
CL == = C4
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Co g g C5
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Aeckerman

0=V /L*Sin (®)
X =V *Cos (D) * Cos (0)
Y =V *Cos (D) * Cos (0)




Robotica Autbnoma Inteligente

Simuladores
Simulador do Khepera / SIM 2.0 Unix / Olivier Mitchell / INRIA Sophia Ant ipolis
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Simuladores

Simulador do Khepera

Robd Khepera
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Robdtica Autdbnoma Inteligente
Simuladores

Referéncia : Farlei Heinen. Robdtica Autbnoma: A integracdo en  tre planificacéo e

comportamento reativo. Editora Unisinos - 2000.
Web: http://ncg.unisinos.br/robotica/
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Robdtica Autdbnoma Inteligente
Simuladores

N Eztacionar - lA E2

Referéncia :
SEVA
SlmUIf’idor de JONTROLE MANUAL |
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SEVA-A (Autdémato)
Farlei Heinen

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

Publicacdes:
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SBRN 2002
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Temas Principais:

 Tipos de Robds
» Sensores e Atuadores
* Inteligéncia & Robos
* Modelos Sensoriais
* Modelos Cinemaéticos
e Controle Robodtico:
» Controle Reativo
» Controle Deliberativo
» Controle Hierarquico
* Mapas do Ambiente:
» Construcéao de Mapas
* Planejamento de Trajetorias
* SMPA - Sense Model Plan Act
* Problemas:
» Desvio de Obstaculos
* Posicionamento
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The rover goes a little too far and
begins to climb Yogi (M AaS a0




