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Motivacao a

» Reaproveitamento de um equipamento obsoleto, mas robusto, com aplicacdes a

escala industrial

» Dotar o Laboratorio de Automacao e Robdética com uma nova plataforma moével

» Projeto com possibilidade de expanséao




Objetivos

O objetivo principal é o retroffiting da plataforma para a converter num AGV.

» Reestruturacdo da instalacao elétrica;

» Substituicao da unidade de controlo dos motores e integracao numa arquitetura
distribuida baseada em ROS;

» Instalacdo de uma camara e desenvolvimento de software para poder navegar

autonomamente com base em marcadores.




Cronograma

Tarefas

Out.
Nov.

Dez.

Jan.

Pesquisa bibliografica, levantamento de trabalhos

relacionados e analise da plataforma Robuter Il

Desmontagem da plataforma atual e identificacdo dos

diversos componentes e suas interligacoes

Estudo concetual da solugéo a implementar para
substituir os diversos componentes

Selecdo e instalagéo do hardware de controlo e
unidades computacionais

Programacéao de controladores e unidades de

processamento

Criacéo de software para as tarefas de navegacao em

ambiente ROS

Validagcéo experimental e demonstracéo das solucdes

desenvolvidas

Escrita de documentagao X

Av. |.

X X X
X X X
X X X
X X
X X X X X

Av. F.




Carateristicas gerais

Dimensdes (c, |, a) 102.5x 68 x 44 cm
Peso 150 kg
Carga/Payload até 120 kg
Velocidade até 1 m/s

4 Baterias de chumbo 12V 60Ah

2 Motores DC 300W 48V

Controlo Diferencial

Precis@o no posicionamento Encoders 6ticos < 1mm

Sistema Operativo ALBATROS Robuter I

Controlo interativo com mensagens
Programacao ASCII via modem; Programas em

linguagem C




Estado inicial

Conversores DC-DC

0
(]
S
@)
©
<
o
P
+—
c
@
O

Motores DC




ldentificacao e teste de componentes a

Motor

Sinal ME(1) MD(2)
~ V- Motor 15 14
Travoes
eletromagnéticos V+ Motor 16 13
V+ Encoder 2 (comum)
Encoder V- Encoder 1 (comum)
Channel A 7 3
Channel B 8 4

Travao 11 e 12 (sem polaridade)




Arguitetura proposta a




Comunicacao entre subsistemas a

> Protocolo TCP/IP através do meio Ethernet

» Robotic Operating System (ROS)

Topico Topico
/imagem /coord
Nodo 1 Nodo 2 Nodo 3

Aquisicdo de Tratamento Controlo
imagem de imagem Motores




Unidades de processamento a

Modulo

> Arduino Leonardo ETH Controlar motores
Atuar travoes

Outros 10’s (bumper, etc)

Unidade principal
» CPU da gama Intel® NUC  Ros

Processamento de imagem




Ponto da Situacao

» Os prazos do cronograma estao a ser cumpridos

» A plataforma esta desmontada e a parte motorizada tem um
setup e software operacionais que a permite monitorizar e
controlar

» Alguns dos componentes finais ainda néo foram

determinados




Plano imediato a

» Selecao e encomenda dos restantes componentes
» Instalacao dos componentes para fechar a plataforma

> Iniciar desenvolvimento em ROS




Cronograma

Tarefas g é éNJ ,c:;
Pesquisa bibliografica, levantamento de trabalhos
relacionados e analise da plataforma Robuter Il . X X X
Desmontagem da plataforma atual e identificacdo dos
diversos componentes e suas interligacoes X X
Estudo concetual da solugéo a implementar para
substituir os diversos componentes X .
Selecdo e instalagéo do hardware de controlo e
unidades computacionais
Programacéao de controladores e unidades de
processamento
Criacéo de software para as tarefas de navegacao em
ambiente ROS
Validagcéo experimental e demonstracéo das solucdes
desenvolvidas
Escrita de documentagao X X X

Av. |.

X X X
X X X
X X X
X X
X X X X X

Av. F.
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Obrigado pela vossa atencao!




