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F. OSÓRIO - UNISINOS 2000

TEMAS DE ESTUDO:   CONTROLE E ROBÓTICA INTELIGENTE

Robôs Móveis Autônomos:

• Robótica Autônoma - Robótica Inteligente: Conceitos básicos

• Robôs Móveis: Tipos, caracter ísticas e aplicações

   AGV, Autônomo, Holonomic, Non-Holonomic, Ar tificial L ife

   Khepera/Nomad L ike, Car/Rover L ike, Ant L ike, Walking Machines 

• Sensores: Tipos, características, integração

• Atuadores: Tipos, características, integração sensor-atuador

• Controle Deliberativo: Path Planning

   Local  x  Global Planning, M apas Exatos  x  Aproximados

   Occupation Gr id / Cell Decomposition, 

   Road Map (Visibili ty Graph, Voronoi Diagram, Fuzzy / Probabilistic Maps),

   Potential Fields: Atração  e Repulsão, Busca do Mínimo (local  x  global)

   M áquina de Estados - Finite State Automata, Petr i Nets

   > Problema do Posicionamento 
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TEMAS DE ESTUDO:   CONTROLE E ROBÓTICA INTELIGENTE

Robôs Móveis Autônomos:

• Controle Reativo: Sensor ial-Motor 

   - Evitar colisões

   - Seguir Muros => Integração de múltiplos comportamentos

   - Seguir Luz

• Controle Adaptativo: Aprendizado

   - Reinforcement Learning / Q-Learning

   - Redes Neurais Artificiais

   - Algor itmos Genéticos  

• Controle Hierárquico: Brooks Subsumption

• Controle Híbr ido: 

   - I nteração entre módulos

   - Transferência de conhecimentos e dados

   - Robustez

F. OSÓRIO - UNISINOS 2000

ROBÔS:

•Robótica Autônoma - Robótica Inteligente: Conceitos básicos

• Robôs Móveis: Tipos, caracter ísticas e aplicações 

  AGV

 Autônomo

 Holonomic

 Non-Holonomic

 Ar tificial L ife

 K hepera/Nomad L ike

 Car /Rover L ike

 Ant L ike

 Walking M achines

 Indoor  / Outdoor
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ROBÔS:

•Robótica Autônoma - Robótica Inteligente: Conceitos básicos

• Robôs Móveis: Tipos, caracter ísticas e aplicações 

  AGV

 Autônomo

 Holonomic

 Non-Holonomic

 Ar tificial L ife

 K hepera/Nomad L ike

 Car /Rover L ike

 Ant L ike

 Walking M achines

F. OSÓRIO - UNISINOS 2000

ROBÔS:

•Robótica Autônoma - Robótica Inteligente: Conceitos básicos

• Robôs Móveis: Tipos, caracter ísticas e aplicações 

  Tipos:

* Terreno / Ambiente
* Locomoção
* Cinemática / Pilotagem
* Forma
* Dependência externa
* Grau de autonomia
* Robustez
* Tempo de resposta
* Custo / Complexidade
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ROBÔS:

•Robótica Autônoma - Robótica Inteligente: Conceitos básicos

• Robôs Móveis: Tipos, caracter ísticas e aplicações 

  

Aplicações: Robótica exploratór ia (vulcões)

F. OSÓRIO - UNISINOS 2000

ROBÔS:

•Robótica Autônoma - Robótica Inteligente: Conceitos básicos

• Robôs Móveis: Tipos, caracter ísticas e aplicações 

  

Aplicações: Robótica submar ina
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ROBÔS:

• Robótica Autônoma - Aplicações: 

 - Robótica Submarina: Advocate Esprit Project. Web:    http://advocate.e-motive.com/ 

 - Autonomous Land Vehicle In a Neural Network Project - D. Pormerleau; T. Jochem, CMU.  

    Web: http://www.cs.cmu.edu/afs/cs/project/alv/member/www/projects/ALVINN.html

 - Chernobyl Robot. Web: http://www.robotbooks.com/Chernobyl-robot.htm

 - Volcano / Dante II - Nasa Project. Web: http://img.arc.nasa.gov/Dante/dante.html

 - DeTeC - Demining Tech. Center. Web: http://diwww.epfl.ch/w3lami/detec/detec.html

 - Honda Humanoid Robot. Web: http://www.honda.co.jp/english/technology/robot/

 - Khepera (Research). Web: http://diwww.epfl.ch/lami/team/michel/khep-sim/

 - Mars Rover Research - MIT. Web: http://www.ai.mit.edu/projects/mars-rovers/

 - Carros autônomos - Praxitele Project. Web: http://www-rocq.inria.fr/praxitele/cabby.html

   http://www.inrialpes.fr/sharp/   http://www.inrialpes.fr/sharp/publications/bibsharp/adt.html

 - Mars Rover - Sojourner. Web: http://mpfwww.jpl.nasa.gov/rover/about.html 

>> Veja também... Introduction to Mobile Robots - Alonzo Kelly 

http://www.frc.r i.cmu.edu/~alonzo/pubs/pubs.html   ou   /~alonzo/course/course.html

F. OSÓRIO - UNISINOS 2000

ROBÓTICA AUTÔNOMA: SENSORES

• Tipos de Sensores: 

Distância: Luz, Som, Força  Outros Componentes

• I nfra-Vermelho > Medidor de carga da bateria

• Sonar (ultrasom) e Radar > Temperatura, Pressão

• Laser > Umidade

• Câmeras de Vídeo - L inear / Matr icial, Mono ou Binocular > Fumaça, Odores, etc.

• Sensor de contato (bumpers, antenas)

Posicionamento e Orientação

• GPS

• Bússolas

• Giroscópio

• Odômetros

• Faróis (ex. rádio) ou Câmera de Vídeo

• Referências:

Heinen,  Far lei. “ Robótica Autônoma: I ntegração entre Planificação e Compor tamento Reativo” . Unisinos

Borenstein, J.; Everett, H.; Feng, L. “ Where am I? Sensors and Methods for Mobile Robot Positioning” .

Univ. of M ichigan, Oak Ridge Lab. 1996.  Http://www-personal.engin.umich.edu/~johannb/

Kelly, Alonzo. “ Introduction to Mobile Robots” (Perception). Robotics I nstitute - CMU. 1996. 

Http://www.frc.r i.cmu.edu/~alonzo/course/course.html
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ROBÓTICA AUTÔNOMA: SENSORES

• Sensibil idade e Intervalo de Valores...

F. OSÓRIO - UNISINOS 2000

ROBÓTICA AUTÔNOMA: SENSORES

• Caracter ísticas dos Sensores:  Infra-Vermelho
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ROBÓTICA AUTÔNOMA: SENSORES

• Caracter ísticas dos Sensores:  Infra-Vermelho

Sensibil idade a luz ambiente

Distância:   50 a 500mm (aproximadamente)

Valor lido:  0..450 (aproximadamente)

Dependente de: Potência = 1 Watt

         Ângulo = -180 a +240 graus

Resposta do sensor em função do
do ângulo deste em relação a fonte de luz

F. OSÓRIO - UNISINOS 2000

ROBÓTICA AUTÔNOMA: SENSORES

• Caracter ísticas dos Sensores:  Infra-Vermelho

Medida de distância de um obstáculo:  0..1024  - Resposta em função do tipo de material
(reflexão da luz depende do material)
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ROBÓTICA AUTÔNOMA: SENSORES

• Caracter ísticas dos Sensores:  Infra-Vermelho

Campo de Visão
do sensor

Diferença de resposta entre
diferentes componentes do mesmo tipo

sujeitos as nas mesmas condições

F. OSÓRIO - UNISINOS 2000

ROBÓTICA AUTÔNOMA: SENSORES

• Caracter ísticas dos Sensores:  Posicionamento

“ Optical Encoders”
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ROBÓTICA AUTÔNOMA: SENSORES

• Caracter ísticas dos Sensores:  Posicionamento

  Posicionamento baseado em uma Câmera de Vídeo

Or iginal

>> >> >> <<

Deslocamentos:

  - Esquerda, Direita
  - Para frente, para trás

F. OSÓRIO - UNISINOS 2000

ROBÓTICA AUTÔNOMA: SENSORES

• Integração de dados provenientes de múlt iplos sensores

- Integração de dados a par tir de múltiplas leituras;

- Integração de múltiplos sensores de mesmo tipo;

- Integração de múltiplos sensores com diferentes sensibil idades;

- Integração de múltiplos sensores com diferentes tipos de percepção;

• Problemas da leitura sensor ial:

- Modelo de simulação: modelo compor tamental e o erro

- Compor tamentos anômalos: experiência da “ lata de lixo luminosa” [Bessière]

- Informações de muito baixo nível...

[Bessière]
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ROBÓTICA AUTÔNOMA: ATUADORES

• Tipos de Atuadores: 

Locomoção:

• Motor de Passo: rodas, esteiras - velocidade, direção, rotação

• Pernas e pés (problema do equilíbr io)

• Propulsão (submar ino,  aéreo)

Manipulação:

• Pinças (gr ippers)

• Braço robótico => Prof. Adelmo Cechin!

• Referências:

Kelly, Alonzo. “ Introduction to Mobile Robots” (Kinematics). Robotics Insti tute - CMU. 1996. 

Http://www.frc.r i.cmu.edu/~alonzo/course/course.html

Jones, J.; Seiger, B.; Flynn, A. “ Mobile Robots: Inspiration to Implementation” .

A. K . Peters, 1999. (Biblioteca Unisinos)

K-Team. “ Khepera User Manual” . Lausanne, 12/03/99. 

Http://www.k-team.com/download/khepera.html

F. OSÓRIO - UNISINOS 2000

ROBÓTICA AUTÔNOMA: ATUADORES

• Caracter ísticas dos Atuadores: Motor de Passo do Khepera
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ROBÓTICA AUTÔNOMA: ATUADORES

• Caracter ísticas dos Atuadores: Motor de Passo do Khepera

F. OSÓRIO - UNISINOS 2000

ROBÓTICA AUTÔNOMA: ATUADORES

• Controle dos atuadores:

- Controle Deliberativo

- Controle Reativo

- Controle Hierárquico

- Controle Híbr ido

• Principais problemas relacionado aos atuadores:

- Problemas de precisão;

- Deslocamento: controle da posição precisa do robô;

- Detecção de panes e sua eventual correção; 

DESAFIOS:   Modelagem, Simulação, Controle do robô Real
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ROBÓTICA AUTÔNOM A na WEB:

* FAQ:  http://www.frc.r i.cmu.edu/robotics-faq/

* Associações:
• I ntelli gent Autononous Systems Society. Web: http://www.science.uva.nl/research/neur o/ias-ras/
• Society for  Study of Ar tificial I ntel ligence and Simulation of Behaviour . Web: http://www.cogs.susx.ac.uk/aisb/
• I nternational Conference on Intelli gent Robots and Systems. Web: http://iros2000.iis.u-tokyo.ac.jp/

* Universidades e Proj etos de Pesquisa:
• MIT AI (Ar ti ficial I ntelli gence) Lab. Web: http://www.ai.mit.edu/projects/
• Autonoumous System Lab. - LAMI - EPFL . Web: http://dmtwww.epfl.ch/isr /asl/
• Field and Space Robotics Laboratory - M IT. Web: http://robots.mit.edu/
• Lab. for  Perceptual Robotics-UMass. Web: http://www-robotics.cs.umass.edu/robotics.html
• The Robotics Institute - Carnegie-Mellon University. Web: Web: http://www.r i.cmu.edu/
• Stanford Robotics Lab. Web: http://robotics.stanford.edu/home.html
• Khepera - Robot and Simulator . Web: http://diwww.epfl.ch/lami/team/michel/khep-sim/
• Laboratoire Leibniz - Equipes Réseaux d'Automates e Laplace. IMAG, INPG - Grenoble, France.          
  Web: http://www-leibniz.imag.fr /RESEAUX/ e http://www-leibniz.imag.fr /LAPLACE/
• Equipe SHARP - INRIA, France. Web: http://www.inr ialpes.fr /sharp/
  Publications: http://www.inr ialpes.fr /sharp/publications/bibsharp/adt.html
• Robocup Official Site. Web: http://www.robocup.org/

* Empresas:  ( http://www.cs.virginia.edu/~gsw2c/robots.html )
• Arr ick Robotics. Web: http://www.robotics.com/            . AGVs.  http://www.agvp.com/home.htm
• Cybermotion Cyberguard. Web: http://www.cybermotion.com/   . IS Robotics. http://www.isr .com/
• Nomadic Technologies Inc. Web: http://www.robots.com/
• Lego M indStorm Site. Web: http://www.lego.com/mindstorms/   ou  http://www.legomindstorms.com
• Robotics I ndustr ies Association - RIA. Web: http://www.robotics.org/
• Robotics OnLine. Web: http://www.roboticsonline.com/


