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1. Introducao 4. Controlador de Baixo-Nivel
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O A concepcdo de um Robot Humandide constitui um dos maiores desafios na area da malha externa de controlo! incremental Servomoter
robotica: 4 Resultados mostram [1,2]:
» Construir um ser artificial semelhante ao homem é um sonho inato » Bom comportamento em regime estacionario L Posic&o do servo
> Marcas como a Sony ou a Honda j& deram os primeiros passos » Melhoria no seguimento de trajectoria
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d Um projecto de colaboracao entre o DETI e o DEM, iniciado em 2003, permitiu a Movimento de Flexao
construgcao de uma plataforma humandide de baixo custo para a realizacao de

investigacao em areas tao diversas como o controlo, a percepgao e a navegagao
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OBJECTIVOS

O Este projecto visava o desenvolvimento e implementacao de um conjunto de
modulos de hardware e software a testar na plataforma Humandide, sendo
decomposto nas seguintes fases:

1. Desenvolvimento dos mddulos de comunicacao entre os diversos componentes
da arquitectura distribuida de controlo
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2. Desenvolvimento e implementacao de estratégias de controlo a adoptar na
actuacao das juntas (controlo em posicao e velocidade)
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3. Implementacao de um exemplo de controlo local baseado em sensores de forca
nos pés (equilibrio sobre um plano de inclinagao variavel)

Carga de 2.1 kg colocada na anca

Posicao (graus)

2. Arquitectura do Sistema
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3. Actuadores 6. Conclusoes

O Actuacao nas juntas: servomotores HITEC
® Pequenos, compactos e relativamente baratos
® Incluem motor, redutor e electronica de controlo
O Limitacoes/desvantagens
$ Nao disponibilizam controlo de velocidade e/ou binario
$ Comportamento nao linear em fungao da carga

L A arquitectura distribuida revela varias vantagens:
> Sistema de controlo mais simples e fiavel

» Debugging simplificado

QO controlador de baixo-nivel mostra desempenho adequado:
» Controlo de posicao optimizado com a adicao de um compensador PID

> Controlo de velocidade possivel com aplicacao de trajectorias suaves
O Actuacao e Leitura Sensorial

» Controlo de posicao: PWM a 50 Hz e duty-cycle de 1-2 ms
» Leitura da posicao e estimativa da corrente consumida

> O rob0 é capaz de realizar movimento basicos e “caminha” para a marcha

QO controlo local baseado nos sensores de forca € possivel:

> Resposta bastante reactiva a inclinagdes do plano! Mais evolugoes a vista ...
PWM de controlo de

posicao (entrada)
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