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TEMAS DE ESTUDO: CONTROLE E ROBOTICA INTELIGENTE

Robds Moveis Autbnomos:

» Robdtica Autdnoma - Robética Inteligente: Conceitos béasicos

* Rob6s M oveis: Tipos, caracter isticas e aplicagdes
AGV, Autdnomo, Holonomic, Non-Holonomic, Artificial Life
Khepera/Nomad Like, Car/Rover Like, Ant Like, Walking M achines

* Sensores: Tipos, caracteristicas, integracao
« Atuadores: Tipos, caracteristicas, integragéo sensor-atuador
* Controle Deliberativo: Path Planning
Local x Global Planning, M apas Exatos x Aproximados
Occupation Grid / Cell Decomposition,
Road Map (Visibility Graph, Voronoi Diagram, Fuzzy / Probabilistic Maps),
Potential Fields: Atracdo e Repulsdo, Busca do Minimo (local x global)
M é&quina de Estados - Finite State Automata, Petri Nets
> Problema do Posicionamento
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TEMAS DE ESTUDO: CONTROLE E ROBOTICA INTELIGENTE

Robds M6veis Autbnomos:

* Controle Reativo: Sensorial-M otor
- Evitar colisdes
- Seguir Muros => | ntegr agdo de multiplos comportamentos
- Seguir Luz
« Controle Adaptativo: Aprendizado
- Reinforcement L earning / Q-L ear ning
- Redes Neurais Artificiais
- Algoritmos Genéticos
* Controle Hierarquico: Brooks Subsumption
* Controle Hibrido:
- Interacdo entre mddulos
- Transferéncia de mnhedmentos e dados
- Robustez
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ROBOS:

*Robética Auténoma - Robética | nteligente: Conceitos basicos
» Robds Méveis: Tipos, caracter isticas e aplicacdes

— AGV
Autébnomo >
Holonomic >

Non-Holonomic
Artificial Life
Khepera/Nomad Like
Car/Rover Like
Ant Like

Walking M achines

Photo Alain Herzog

Indoor / Outdoor
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ROBOS:

*Robética Auténoma - Robética | nteligente: Conceitos basicos

» Robds Méveis: Tipos, caracteristicas e aplicacdes @
AGV -
Auténomo

Holonomic

Non-Holonomic
Artificial Life
Khepera/Nomad Lik
Car/Rover Like
Ant Like
Walking M achines

ROBOS:

*Robética Auténoma - Robética | nteligente: Conceitos basicos
* Robds Méveis: Tipos, caracter isticas e aplicacdes

Tipos:

* Terreno/ Ambiente

* Locomogao

* Cinemaética/ Pilotagem
* Forma

* Dependéncia externa
* Grau de autonomia

* Robustez

* Tempo de resposta

* Custo / Complexidade
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ROBOS:

*Robética Auténoma - Robética | nteligente: Conceitos basicos
» Robds Méveis: Tipos, caracter isticas e aplicacdes
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AplicacOes: Robética exploratéria (vulcoes)
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ROBOS:

*Robética Auténoma - Robética | nteligente: Conceitos basicos
* Robds Méveis: Tipos, caracter isticas e aplicacdes

Aplicacgbes: Robética submarina
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ROBOS:

* Robética Autdnoma - Aplicacoes:

- Robdtica 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/af s/cs/project/alv/imember/www/projects/ALVINN.html

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

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

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

- Honda Humanoid Roba. Web: http://www.honda co.jp/english/technology/robat/

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

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

- Carros auténomos - Praxitele Project. Web: http://www-rocg.inria.fr/praxitele/cabby.html
http://www.inrialpes.fr/sharp/ http://www.inrial pes.fr/sharp/publications/bibsharp/adt.html

- Mars Rover - Sojourner. Web: http://mpfwww.jpl.nasa.govirover/abou.html

>> Veatambém... Introduction to Mobile Robots - Alonzo Kelly

http://www.frc.ri.cmu.edu/~alonzo/pubs/pubs.html ou /~alonzo/cour se/cour se.html
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ROBOTICA AUTONOMA: SENSORES

* Tipos de Sensores:

Distancia: L uz, Som, For¢ca Outros Componentes

¢ Infra-Vermelho > Medidor de carga da bateria
* Sonar (ultrasom) e Radar > Temperatura, Presséo

* Laser > Umidade

* Camerasde Video - Linear / Matricial, Mono au Binocular > Fumaga, Odores, etc.

* Sensor de mntato (bumpers, antenas)
Posicionamento e Orientacéo

*GPS

* Blssolas

* Giroscopio

* Odémetros

« Far6is (ex. radio) ou Camera de Video

* Referéncias:
Heinen, Farlei. “ Robética Autdnoma: | ntegracéo entre Planificacdo e Comportamento Reativo”. Unisinos
Borenstein, J.; Everett, H.; Feng, L. “Wheream | ? Sensors and M ethods for M obile Robot Positioning” .
Univ. of Michigan, Oak Ridge Lab. 1996. Http://www-personal.engin.umich.edu/~johannb/
Kelly, Alonzo. “ Introduction to M obile Robots’ (Perception). Robotics I nstitute - CMU. 1996.

Http://www.frc.ri.cmu.edu/~alonzo/cour se/cour se.html
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ROBOTICA AUTONOMA: SENSORES
* Sensibilidade elntervalo de Valores...
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ROBOTICA AUTONOMA: SENSORES
* Caracteristicasdos Sensores: Infra-Vermeho
3.1 The Khepera miniature robot
311 Overview
Bottom view

. Battery recharpe c
7. ON - OFF

B. Second t

button (same function as 3 ).

ue value comn
3.1.6.2) illustrate the m




ROBOTICA AUTONOMA: SENSORES

« Caracteristicasdos Sensores: Infra-Vermeho

Sensibilidade a luz ambiente
Distancia: 50 a 5@mm (apr oximadamente)
Valor lido: 0..450 (aproximadamente)
Dependente de: Poténcia= 1 Watt

Angulo = -180 a+240 gaus

a0 501 senor gt 3
z | T T T T T T
2 ekl B3 Y VI 1/ (D N - e 1
- ngle|
- 1

i i Resposta do sensor em fungéo do
= BT £l do angulo deste em relacdo afonte de luz
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ROBOTICA AUTONOMA: SENSORES

* Caracteristicasdos Sensores: Infra-Vermeho
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Figure 11 Measurements of the light reflected by various kinds of ohjects versus the distance 1o the
alject,

M edida de distancia de um obstaculo: 0..1024 - Resposta em fungéo do tipo de material

(reflexao da luz depende do material)
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ROBOTICA AUTONOMA: SENSORES

« Caracteristicasdos Sensores: Infra-Vermeho

] Obstacle
ol Campo de Visdo

do sensor

Diferenca de resposta entre
diferentes componentes do mesmo tipo
sujeitos as nas mesmas condicoes

ROBOTICA AUTONOMA: SENSORES

« Caracteristicas dos Sensores: Posicionamento
“Optical Encoders’
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ROBOTICA AUTONOMA: SENSORES

* Caracteristicas dos Sensores: Posicionamento
Posicionamento baseado em uma Camera de Video

Deslocamentos:

- Esguerda, Direita
- Parafrente, paratras

Original
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ROBOTICA AUTONOMA: SENSORES

« I ntegracéo de dados provenientes de multiplos €nsores

- Integracdo de dados a partir de multiplas leituras;

- Integracdo de multiplos $nsores de mesmo tipo;

- Integracdo de multiplos ensores com diferentes sensibilidades;

- Integracdo de multiplos ensores com diferentes tipos de percepgao;

* Problemas da leitura sensorial:

- Modelo de simulagéo: modelo comportamental e o erro
- Comportamentos anémalos: experiéncia da “lata delixo luminosa” [Bessere]
- Infor magdes de muito baixo nivel...

[Bessiére]

o0 1)

Figure 1 Figure 2 F. OSORIO - UNISINOS 2000




ROBOTICA AUTONOMA: ATUADORES
¢ Tiposde Atuadores:

L ocomocao:
* Motor de Passo: rodas, esteiras - velocidade, direcao, rotagéo

* Pernas e pés (problema do equilibrio)

* Propulsio (submarino, aéreo)
Manipulacéo:

* Pincgas (grippers)

* Brago robético => Prof. Adelmo Cechin!

* Referéncias:
Kelly, Alonzo. “Introduction to Mobile Robots’ (Kinematics). Robotics Institute - CM U. 1996.

Http://www.frc.ri.cmu.edu/~alonzo/cour se/cour se.html

Jones, J.; Seiger, B.; Flynn, A. “Mobile Robots: Inspiration to | mplementation”.
A. K. Peters, 1999. (Biblioteca Unisinos)

K-Team. “Khepera User Manual”. Lausanne, 12/03/99.
Http://www.k-team.com/download/khepera.html
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ROBOTICA AUTONOMA: ATUADORES

* Caracteristicas dos Atuadores: M otor de Pass do Kh

315 Motors and motor control
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ROBOTICA AUTONOMA: ATUADORE

* Caracteristicasdos Atuadores: M otor de Pass do K hepera

mae sprecil

S

-0

-

= mome

tarpet position

start posthion L.
o

ome
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F. OSORIO - UNISINOS 2000
ROBOTICA AUTONOMA: ATUADORES

« Controle dos atuadores:

- Controle Deliberativo
- Controle Reativo
- Controle Hieréarquico
- Controle Hibrido

« Principais problemasrelacionado acs atuadores:

- Problemas de precisio;
- Deslocamento: controle da posicao precisa do robo;
- Detecgdo de panes e sua eventual corregao;

DESAFIOS: Modelagem, Simulagdo, Controle do robd Real
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ROBOTICA AUTONOMA na WEB:

* EAQ: http://www.frc.ri.cmu.edu/robotics-fag/

* Asgciagles:

* | ntelli gent Autononous Systems Society. Web: http://www.scienceuva.nl/research/neur of/ias-ras

» Society for Study of Artificial I ntelligence and Simulation of Behaviour. Web: http://www.cogs.susx.ac.uk/aish/
« International Conference on Intelligent Robots and Systems. Web: http://ir 0s2000.iis.u-tokyo.ac.jp/

* Universidades e Proj etos de Pesquisa:

* MIT Al (Artificial Intelligence) Lab. Web: http://www.ai.mit.edu/projeds

¢ Autonoumous System Lab. - LAMI - EPFL. Web: http://dmtwww.epfl.ch/isr/asl/

* Field and SpaceRobotics Laboratory - MIT. Web: http://robots.mit.edu/

e Lab. for Perceptual Robotics-UMass. Web: http://www-robotics.cs.umass.edu/r obotics.html

* The Robotics Institute - Car negie-Mellon University. Web: Web: http://www.ri.cmu.edu/

« Stanford Robotics L ab. Web: http://robotics.stanfor d.edu/home.html

* Khepera - Robot and Simulator. Web: http://diwww.epfl.ch/lami/team/michel/khep-sim/

 Laboratoire L eibniz - Equipes Réseaux d'Automatese 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.inrial pesfr/sharp/
Publications: http://www.inrialpes.fr/shar p/publicationg/bibshar p/adt.html

* Robocup Official Site. Web: http://www.robocup.or g/

* Empresas: ( http://www.cs.virginia.edu/~gsw2c/robots.html )

« Arrick Robotics. Web: http://www.r obotics.com/ .AGVs. http://www.agvp.com/home.htm
* Cybermotion Cyberguard. Web: http://www.cyber motion.com/ .S Rabotics. http://www.isr.com/

* Nomadic Technologies Inc. Web: http://www.r obots.com/

¢ Lego MindStorm Site. Web: http://www.lego.com/mindstorms/ ou http://www.legomindstor ms.com

* Robotics I ndustries Association - RIA. Web: http://www.robotics.or ¢/

* Robotics OnLine. Web: http://www.r oboticsonline.com/
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