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Ol Introducao
Projeto ATLAS

Atlas ATLASCAR1 ATLASCAR2



Introducao
Objetivos

Migracao de aplicacdes ROS previamente desenvolvidas para a versao ROS
Melodic

Determinacéo das zonas de colisdo entre o ATLASCAR?Z e os obstaculos
envolventes

Desenvolvimento de uma ferramenta que informa o percurso do
ATLASCAR2 num futuro proximo




Infraestrutura
O 2 Experimental




O 2 Infraestrutura Experimental
Hardware

SICK LMS151-10100

« Angulo de varrimento: 270°

* Resolucao angular: 0.5° L& VEICULO BESTAADO BcLUSHANENT

AINVESTIGAGAQ

» Frequéncia de medicéo: 50 Hz

» Distancia maxima de medicdo: 20 m




O 2 Infraestrutura Experimental

Software E E E R O S

Simple_Planar_
PC_Generator




O 2 Infraestrutura Experimental

Software E E E R O S

Porta OBD

Simple_Planar_
PC_Generator

canReceiveAnd
UpdateStatus




O 2 Infraestrutura Experimental
Software

GNN

Etapas de execucao

* Pré-processamento
» Agrupamento de pontos
» Associacao de dados

* Previséo de posicéo




O 2 Infraestrutura Experimental

Software
GNN
Etapas de execugdo * Filtro reducéo de ruido
« Pré-processamento * Transformacao em

coordenadas cartesianas
» Agrupamento de pontos

» Associacao de dados

* Previséo de posicéo




O 2 Infraestrutura Experimental
Software

GNN

Etapas de execucao

« Pré-processamento

« Agrupamento de pontos

» Associacao de dados
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O 2 Infraestrutura Experimental

Software
GNN
Etapas de execucgao » Algoritmo Global Nearest Neighbour
» Pré-processamento » Zona de procura

« Agrupamento de pontos

« Associacao de dados

* Previséo de posicéo




O 2 Infraestrutura Experimental

Software
GNN
Etapas de execucéo « Filtro de Kalman linear adaptativo
* Pré-processamento * Modelo de velocidade constante

« Agrupamento de pontos

» Associacao de dados

* Previsao de posicéao




O 2 Infraestrutura Experimental
Software

GNN Ficheiro yaml

FYAMT:1.0

clustering distance: 0.5
exclusion_zone A: 0.0
exclusion zone B: 0.0

Etapas de execucao

+ Pré-processamento
max missing iterations:
* Agrupamento de pontos max ellipse axis: 0.6
.. min ellipse axis: 0.2
» Associacao de dados - -
size factor: 0.1

* Previséo de posicéo N
not found factor: 0.1




O 2 Infraestrutura Experimental
Software

GNN

Etapas de execucao

« Pré-processamento
« Agrupamento de pontos

» Associacao de dados

......

* Previséo de posicéo
Output

*  Nudmero ID

* Posicao do centréide

» Velocidade linear

* Posicao do primeiro e ultimo ponto
« Tamanho




O 3 Detecao de Colisao




O 3 Detecao de Colisao
Migracao GNN

Correcéo erros compilacao

Reducéo de ficheiros

Correcéo de dependéncias




O Detecao de Colisao
Ajustes GNN

Reducé&o numero de alvos

Atualizacao informacéao dos alvos




O Detecao de Colisao
Referenciais ATLASCAR2

Right_laser Left_laser

Simple_Planar_
PC_Generator

Left laser

Base_link

Da esquerda para a direita: Right_laser,
Base_link, Left_laser



O 3 Detecao de Colisao
Metodologia

« Aproximacdo a um circulo
« Definicao do cone
» Definicao da velocidade

« Detecao da coliséo
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O 3 Detecao de Colisao
Metodologia

« Aproximacdo a um circulo
» Definicdo do cone

« Definicdo da velocidade

« Detecéo da coliséo

Distancia

S Velocidade




Influéncia do
04 ATLASCAR2 no alvo




O 4 Influéncia do ATLASCAR2 no alvo
NO ShortTermPath

* Determinar a relagao entre o angulo do volante e
0 angulo das rodas dianteiras do carro

* Determinar o centro instantaneo de rotagao do
carro




O Influéncia do ATLASCAR2 no alvo
NO ShortTermPath

 Determinar arelacéo entre o angulo
do volante e o angulo das rodas no
carro

angulo maximo do volante

racio direcdo = — —
angulo maximo da roda




O 4 Influéncia do ATLASCAR2 no alvo
NO ShortTermPath

« Determinar o centro instantaneo de
rotacao do carro

f, C




O Influéncia do ATLASCAR2 no alvo
Propriedades do alvo

Centroide do alvo

Passenger
vehicle

ATLASCAR2

ATLASCAR2







O 5 Resultados

Alvo Estéatico Alvo Dinamico
» Coliséo Frontal * Passando lado a lado
» Coliséo depois de uma curva * Interseccao — Mesma direcao

Curvando a volta de dois pedestres

Colisao Lateral

* Veiculo passageiros
* Veiculo passageiros - traseira




O 5 Resultados Colisio Frontal
Alvo Estatico olisao rronta
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O 5 Resultados R .
Alvo Estatico olisao depois de uma curva
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O 5 Resultad,o.s Curvando a volta de dois pedestres
Alvo Estatico Pedestre no interior da curva
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O 5 Resultad,o.s Curvando a volta de dois pedestres
Alvo Estatico Pedestre no exterior da curva
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Resultados

Alvo DinAmico Passando lado a lado
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Resultados
Alvo Dinamico

05

Interseccao - Mesma direcao
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O 5 Resultados T .
Colisdo Lateral eiculo Passageiros
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O 5 Resultados Veiculo P . . .
Colisio Lateral eiculo Passageiros - Traseira
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O Conclusoes e
6 Trabalhos Futuros




0

Conclusoes e
Trabalhos Futuros

N6 GNN migrado com sucesso para a versdo ROS Melodic

Criacdo de um n6 ROS que publica o estado atual do ATLASCAR2 (velocidade
angular, angulo das rodas fronteiras, distancia ao centro de rotacéo, entre
outros)

Criacdo de um n6 ROS que permite visualizar o caminho que o ATLASCAR?2
ird percorrer num futuro préximo

Detecdo de colisdo numa trajetoria retilinea

Determinada a influéncia da velocidade aparente, provocada pelo movimento
proprio do ATLASCARZ2, na velocidade dos alvos detetados pelo GNN.



Conclusoes e
Trabalhos Futuros

Desenvolvimento de algoritmos mais robustos que permita a detetar a colisao
em trajetoria curvilineas

Combinagao com visao por computador para obter uma melhor caracterizagcéo
do obstaculo, aumentando assim a viabilidade da presente arquitetura

Ajuste do calculo do tempo previsto para a colisdo com base nas
caracteristicas do alvo e caracteristicas contextuais.



Obrigado.

Rui Costa, n°80617
ruipcosta@ua.pt
www.qgithub.com/ruipcosta
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