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Objectivos

Desenvolvimento de um:

o Sistema de controlo

® Gestor de missoes com planeamento de
trajectorias



Cenarios possiveis para este
tipo de plataformas moveis

Transporte de mercadorias seguindo pessoas ou
linhas

Tarefas de limpeza varrendo areas

Estradas como meio de transporte de pessoas
sendo orientado por mapas pre definidos ou GPS

Servicos de vigilancia em edificios monitorizando
movimentos de pessoas

Vigilancia em florestas como prevencao de fogos

Eventos desportivos como demonstracao das
capacidades do veiculo



Arguitectura do sistema

Hodometria

Posigdes
Navegacgio

Visdo Outros eventos
(obras, obstacules)

I atecgﬁn evemntos

Eventos Referencias

Controlo missio Lei de controlo

Missdo

Utilizador
Coordenador
Mapa

Velocidades

Planeador missio




Seguimento de trajectorias

RGIY R

Orientacao da recta:

0., =arctan(y, =y, x, —x;)

Erro da trajectoria:
e,=pr

=—sin(0,,,).(x —x,)+cos(b,,,).(y— y,)

Erro em orientacao:




Seguimento de trajectorias

Curvas

Os erros ep ¢ e

d = 1 se o sentido for directo
d = -1 se o sentido for inverso

Os erros serdo dados por:

¢y = arctan(~(x—x,),(y ~ y,)) 6

e, =d.((x-x.)"+(y-».)" —R)



Controlo de velocidade

Controlador PID

- Permite implementar trés ac¢oes de
controlo (proporcional, derivativa e
integrativa)

- Nao necessita a priort do conhecimento
preciso da dinamica do robot.



Arquitectura do software

Hodometna




Global

o Start.c

- Funcao “main”

® (Global.c

- Funcao de conversao de referéncias p
o PID



\Hrodonetria

® Leitura dos contadores na placa de

® Informacao em posi¢ao (X, y) € angulo



Debug

® Accionamento de funcoes

® Visualizacao de alguns “prints”



Controlo de movimento




Controlo de missao

MissGes, trajectorias e
velocidades possiveis
Motor 1

Gestor de
missdes e Curva

semaforos, obras

e obstaculos manobras

Motor 2

Hodometria Parado




Mapa da pista




Executor de missoes




Transicoes de manobras

manohra n tranobra n+l
tipo de manocbra

-« patitnettns ke ' . |4 parfmetros
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ao de trajectorias

PROJECTO SPIDWHEEL - PISTA DE PROWA

filtro de kalman
maovimento
infravermelhos

O

Tune! — N Semaforo—




Simulacao de trajectorias

PROJECTO SPIDWHEEL - PISTA DE PROYA,




Robotl




Conclusoes

O robot consegue percorrer diferentes tipos de
manobras

E possivel planear diversas missoes pr¢ definidas,
que o gestor de tarefas decide a missao a percorrer
¢ o tipo de manobras

O robot € capaz de detectar e corrigir trajectorias

O tipo de referéncia (seguimento de trajectorias)
usado neste sistema de controlo, ¢ bastante
adequado ao problema proposto

Nao necessitarmos de fechar a aplicacao, sempre
que for necessario fazer alteragdes de parametros



Evolucao futura

“SLAM” (Simultaneous Localisation and
Map Building).

Reconhecimento de obstaculos, arranjando
automaticamente caminhos alternativos

Andar de marcha-a-tras
Capacidade do robot rodar sobre s1 proprio

Monitorizacdo dos niveis de energia, ¢ se
necessario auto carregar-se.
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