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Introducao



Operag¢ao em ambientes nao
estruturados ou dinamicos

Enquad ramento Auxilio ao operador

Aumento da seguranca




ROBONUC

e Plataforma Movel
e Manipulador FANUC




Plataforma Movel
do ROBONUC




Unidades de
Processamento

CPU1 - Mini PC Cubi
CPU2 - Arduino Leonardo ETH

CPU3 - Arduino Micro

CPU1
VanrAde. Valor obtido
referéncia
CPU2 K
Leitura dos
\ encoders
@ { cPU3

Pulsos dos
encoders



ROS

Opensource
Modular
Multiplas linguagens de

programacao
Sistemas computacionais
distribuidos




Objetivos

Unidade de hodometria
Percecao e navegacao local
Solugao de teleoperacao e

navegacao assistida da
plataforma




Desenvolvimento
da Solucao



e Hodometria

Localizacao e Mapeamento




Hodometria

Determinacao do deslocamento
pelo movimento das rodas

Desvantagens:

e Aproximacao do
movimento a segmentos
de reta

e Deslizamento das rodas
nao contabilizado

e Erros cumulativos
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Cinematica da
Plataforma
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No Hodometria

Encoder

N6 Hodometria |

Transformada

Mensagem
ROS de
Hodometria
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Mapeamento




LIDAR
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SLAM

Simultaneous Localization and
Mapping

HectorSLAM
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HectorSLAM
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e Manual

Navegagéo e Automatico

e Semi-Automatico




Modo Automatico

Teb Local Planner

Requisitos:

Mapa

Hodometria

LIDAR

Geometria do robo
Cinematica do robo
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Modo
Semi-Automatico

e Opcao entre modo manual
e automatico

e Mudancga para modo
automatico em caso de
risco de colisao

Joystick

» Manual

Laser

y

Automatico \

Arbitro

AN

Y

Motor
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Distancia de
Paragem

Distancia de
Travagem
2
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Zonas de Risco

Area 1 - Protecdo da
dianteira/traseira para
velocidades lineares

Area 2 - Protecdo da
dianteira/traseira para
velocidades angulares e linares

Area 3 - Protecdo da lateral para
velocidades lineares
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Sistema

Comando XBox

Ros distribuido

emoto

M interact | "6 Move Camera

3 pisplays
Frame Rate
Default Light

» v Global Status: Ok

4 FocusCamera = Measure ' 2D Pose Estimate

Qg

» [@ Local Planner
» [ Global Planner
» [ Robot

» [@ image

» [@ image

» #\ Odometry

4SS

Q@

Keep
Number of arrows to keep before removing the oldest. 0 means keep all of them.

# 2D Nav Goal

0

® Time

ROS Time: | 1527679365.33 ROS Elapsed: |134.03

wall Time: |1527679365.36

@ Publish Point

+

Wall Elapsed: [133.94

[ Exper|
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Testes e
Resultados



Hodometria

5m em linha reta

Circuito oval com ponto inicial e
final coincidente
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Hodometria

5m em linha reta

Circuito oval com ponto inicial e
final coincidente

Raio Distancia Erro
(mm) (m) (%)
12,0 4,67 6,66

12,8 4,97 0,59
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Seguranca

Teste colisao frontal, traseira e
lateral

28



Seguranca 4

Teste colisao frontal, traseira e 5
lateral

Y
N

T?’
Direcao 1 (m/s) 2 (m/s) 3 (rad/s) 4 (m/s) 5 (ml/s)

Velocidade | 0,15 | 05 0,45 05 0,5 0,5 0,75 | 0,5 0,245 | 0,5

Distancia | 20,4 284 114 180 156 29,8 124 | 202 228 284
(cm)



Navegacao
Semi-Automatico
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https://docs.google.com/file/d/1s2GvMmvP47vfwgAItK4Tv6oagH4nhbYs/preview

Navegacao
Semi-Automatico
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https://docs.google.com/file/d/1f5ubMeWmWIeO7Z0rOGa_pwRNLxEOajTO/preview

Conclusao



Conclusao

v

v

Desenvolvimento de uma
solucao de hodometria
Introducao de um sistema
de percecao local
recorrendo ao HectorSALM
Desenvolvimento de uma
solugao de navegacao
autdbnoma e manual com

assisténcia




Alterar posicao dos sensores LIDAR

Actualizacao do sistema de seguranca para

Tra ba lhos situacoes ndo previstas

Alterar a rede do sistema remoto para uma

FUtu rOS rede externa




Obrigado pela
vossa atencao



