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Objectivos

Introducdo de modificacdes e adaptagdes no sistema hexdpode de locomogdo
desenvolvido em trabalhos anteriores, no sentido de o tornar mais versatil e
auténomo. As alteracdes poderdo ser quer estruturais, quer na unidade de controlo e
sistemas de percepcdo. Pretende-se dotar o sistema das seguintes propriedades
adicionais:

- Capacidade de movimentacdo em terrenos mais irregulares que o simples
plano horizontal.

- Percepcao mais completa do ambiente para deteccdo de propriedades ou
caracteristicas especificas

- Controlo de movimento mais complexo (velocidades variaveis, controlo de
sincronismo nos elementos de locomog¢ao)

Pontos possiveis de intervengao

- Estudo da viabilidade de sistemas alternativos de movimentacao das pernas.

- Substitui¢do/Interligacdo da unidade de controlo (PLC-PGU’s) por um sistema
mais versatil baseado na placa-mae de um PC e adequadas unidades de 1/O.

- Introdugdo de sensorizacdo para detectar e localizar ima linha branca num
fundo preto ou outras caracteristicas simples(visdo com WebCam, sensores
infravermelhos,...)

- Sistema de controlo mais robusto que permita uma sincronizagdo automatica
de eventuais disparidades entre o desempenho dos dois motores,bem como a
introducdo de velocidades varidveis no sistema de locomocgdo, incluindo
planeamento de trajéctoria para minimizar o efeito dos impactos das pernas no
chdo.

- Ajuste dos parametros de locomog¢do para permitir um melhor controlo da
mudancga de direc¢do através da rotagdo sobre si proprio e da defini¢do mais
adequada do passo de locomogao.
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Extensdo de objectivos:

*  Programacdo dos recursos PLC/PGU’s para familiarizagdo e aprendizagem do
tipo de controlo, tendo em vista melhorar o software existente.

» Participagdo na Exposi¢ao “Ciéncia e Tecnologia” na Exponor 1Concepcao e
Andlise de um Sistema Articulado para Locomoc¢ao Hexapode a dois Graus de
Liberdade e sua comparagdo com o sistema actual .

* Redimensionamento optimizagdo e projecto de orgdos mecanicos de
transmissao e de acoplamento aos motores.

» Participagdo no Festival Nacional de Robotica “Robotica2002”.

* Sistema alternativo de locomogao por rodas.

e Utilizagdo de Visdo Artificial (WebCam) para controlo autonomo da
locomoc¢ao do robé em modo de funcionamento “Wheels”.

e Controlo em Velocidade dos motores Passo-a-Passo utilizando um PC, uma
placa de Som e Drives de Poténcia.

Objectivos alcancados

1 Programacado dos recursos PLC/PGU’s, familiarizacdo e apreenc¢do do tipo
de controlo. Implementacao de um novo software de controlo.

2 Participagdo na Exposi¢do “Feira da Ciéncia, Tecnologia e Inovag¢do” na
Exponor.

3 Concepgdo e Andlise de um Sistema Articulado para Locomogao
Hexéapode a dois Graus de Liberdade e sua comparacdo com o sistema
actual.

4  Escrita de um artigo submetido ao “Robotica2002”.

Descri¢ao dos objectivos alcangados

1 Apos a analise do trabalho efectuado em anos anteriores, decidiu-se ndo
optimizar/melhorar o software existente, mas sim iniciar um novo programa.
O motivo pelo qual foi tomada a decisdo supracitada, foi devido ao programa
anterior estar demasiado complexo e sem qualquer comentario, o que
dificultaria o seu melhoramento. No que diz respeito ao programa efectuado
este ano, ele assemelha-se ao do ano anterior. Porém tem algumas inovagdes
que permitiu a obtengdo de algumas vantagens, como por exemplo a auséncia
de imobiliza¢do dos motores passo a passo aquando da inexisténcia de ordens
de comando, o que contribui significativamente para a maior autonomia das
baterias € um menor sobreaquecimento dos motores e respectivas Drives de
Poténcia. Também apresenta vantagens no que diz respeito a mudanga de
direcdo j& que os movimentos de dessincronizagdo/sincronizagdo foram
corrigidos de modo a obter-se uma maior amplitude de viragem, permitindo ao
robot desviar-se cerca de 90° apds a deteccdo de um objecto sendo a direcgdo
de desvio escolhida de um modo aleatorio. Outra diferenca consistiu em
separar os sensores de obstaculos de modo a actuarem separadamente
consoante o sentido do movimento. O novo programa efectuado também sé
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funcionava em malha aberta porém ndo necessitava dos sensores indutivos
para sincronizagao das pernas uma vez que foram estudadas e utilizadas
fungdes do PLC-PGU capazes de indicar a posi¢do angular dos motores,
embora esta posi¢do fosse ndo confirmada apos o comando, visto a auséncia
de Encoders.

No que diz respeito a apresentacdo na Exponor em Matosinhos, no ambito da
exposicao “Ciéncia e Tecnologia”, ouve uma grande recep¢ao do conceito
hexéapode por parte dos visitantes. Foi assim uma excelente oportunidade para
divulgar o Departamento de Engenharia Mecanica da Universidade de Aveiro
na area de Automagdo. Conclui-se também o maior interesse por parte dos
visitantes no conceito hexapode face a robdés movimentados por rodas.

Foi efectuado uma andlise de um sistema articulado alternativo para a
geometria da perna e comparado com o sistema actual, o resultado obtido
resulta de um equilibrio entre os pardmetros de locomogdo em estudo (passo,
altura de transposicao e variacdo do CM em altura), uma vez que durante o
estudo conclui-se que ndo era possivel obter-se valores Optimos dos
pardmetros supracitados simultanéamente. Para resolver essa situagcdo pensou-
se em geometrias variaveis, cujo objectivo seria elevar a altura de transposi¢ao
tendo um passo reduzido, assim obtinha-se boa manobrabilidade , capacidade
de ultrapassar obstaculos de altura razodvel e binarios reduzidos. No entanto
esta situacdo foi dificil de ser avaliada e simulada dada a extensdo de
objectivos e a consequente limitacdo temporal. Todavia, pode ser um objectivo
a estudar caso se cumpra a participagdo no “Robotica?002”, em tempo
normal.

Este trabalho foi apresentado como artigo e submtido a avaliacdo ciéntifica
pela comissao do festival. O artigo apresenta-se em anexo.

Objectivos a concretizar

Redimensionamento, optimizagao e projecto de orgaos mecanicos.
Participacdo no festival nacional de Robdtica “Robdtica2002 ™.
= Sistema de locomog¢ao por rodas ( alternancia de sistemas de
modo expedito) .
= Utilizagdo de visdo artificial para controlo autdmato
(WebCam).
= Controlo em velocidade (uso de uma placa de som para gerar
pulsos de controlo dos motores).
Outros...( a partir de Maio).
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Anexos
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