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3 Sensoriamento

Este capitulo apresenta a parte de sensores utilizados nas simula¢des e nos

experimentos.

3.1. Sensoriamento da Simulacao

O modelo de robd utilizado neste trabalho € o modelo classico pioneer 2-dx,
que possui médulos de sensoriamento que podem ser acoplados em sua
simulacao.

O Stage fornece diversos tipos de sensores que podem ser incorporados ao

robd simulado. Para este trabalho foram utilizados os seguintes:

e LASER - O sensor LASER é um sensor que simula o sensor LIDAR
(Light Detection And Ranging), que mede propriedades de luz
refletida ou absorvida para obter a distincia entre o robd e 0s
obstdculos ao seu redor. O laser cobre um campo 180 graus, com
180 ou 360 leituras (leituras a cada 1 grau ou a cada meio grau),
dependendo da configuragdo utilizada no servidor. A distincia
mdaxima que pode ser lida pelo laser é de 8 unidades de medida, em
ambientes fechados. O laser pode ser configurado para a distancia
méxima de 80 unidades para utilizagdo em ambientes externos.
Neste trabalho é configurado conforme a necessidade do robd, e com

360 leituras, a cada meio grau. (Figura 28).
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Figura 28 — Sensor LASER identificando um robo predador.

¢ SONAR - O sensor SONAR ¢ um sensor que mede a distincia entre
o robd e os obstaculos ao seu redor, simulando sensores de
ultrassom. Comparado ao laser, o sonar apresenta uma precisdao
menor, além de cobrir uma area menor. O ndmero de sonares varia,
dependendo do modelo do robd. Normalmente sdo utilizados 16
sonares apontados para direcdes diferentes. Como default no
Player/Stage, a distdncia mdxima que pode ser lida do sonar é de 5

unidades de medida. (Figura 29).
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Figura 29 — Sensor SONAR identificando obstaculo.

BLOBFINDER - O blobfinder é um dispositivo virtual que utiliza
imagens de uma camera de video para localizar objetos de cores
especificas, tornando mais simples tarefas como identificar ou seguir
objetos de determinada cor. A simulacio traz um quadro que mostra
todos os objetos identificados pelo sensor e sua posi¢do relativa em
duas dimensdes. Este sensor foi utilizado para detectar predadores,
em vermelho, objetos desejados, em azul, e locais de destino, em

amarelo. (Figura 30).
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Figura 30 — Sensor BLOBFINDER identificando um rob6 predador em

vermelho, objeto desejado em azul, e local de destino em amarelo.

GRIPPER - O gripper é um conjunto de garras mecanicas verticais
que pode ser usado para suspender e carregar pequenos objetos. Este
possui dois sensores de presenca, que sdo usados para garantir que
um determinado objeto esteja completamente dentro da d4rea

especifica para ser captado. (Figura 31).
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Figura 31 — GRIPPER com seus dois sensores de presenca capturando um

objeto desejado.

o BUMPER — O bumper é um sensor de colisdo que funciona como
um botdo de dois estados, acionado ou livre. Garante que em caso de

colis@o o robo néo fique preso, detectando-a. (Figura 32).

BUMPERS

Figura 32 - BUMPERS Cinco bumpers dispostos ao redor do robé.
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3.2. Sensoriamento do Experimento

Os robds usados na parte experimental deste trabalho possuem a capacidade
de detectar outros robds e de identificar marcas, dreas ou linhas pintadas no solo
que, neste experimento funcionam como paredes virtuais.

Os dois tipos de sensores utilizados sdo sensores de ultrassom e
infravermelho.

Uma boa opcdo para deteccdo de outros robds em uma arena € a utilizacdo
de sensores baseados em ultrassom. S3o sensores ativos, mas neste caso usam
ondas de pressdo, ao contrdrio dos infravermelhos, que funcionam por radiacdo
eletromagnética. Estas ondas sdo semelhantes a ondas sonoras, contudo usam
frequéncias mais elevadas do que o ouvido humano est4 preparado para detectar.

Por outro lado, como s@o ondas muito mais lentas, o processo de medicdo
nio € baseado na amplitude da onda recebida. Neste, calcula-se a distancia ao
objeto mais préximo, na dire¢do para onde o sensor estd orientado, a partir do
tempo de ida e volta de um impulso sonoro.

Distancias superiores a 2m sdo facilmente medidas mesmo por sensores
muito basicos. Sdo menos sensiveis ao ruido ambiente, mas tém limitagdes na
precisao.

Visto que s@o baseados em ondas de pressdo, todos os materiais que
absorvam bem o som refletem muito pouco a onda de pressdo e alteram
significativamente as distdncias medidas. Por exemplo, cortinas espessas sao
virtualmente indetectaveis. Possuem também uma dimensdo relativamente grande,
0 que inviabiliza a sua utilizagdo em robds muito pequenos. Entretanto, em robds
de dimensdo média, sdo por vezes usados em conjunto com sensores
infravermelho, aumentando bastante as capacidades de detec¢do de obstdculos do
robd, visto que se complementam de forma bem satisfatéria.

A percep¢do dos obsticulos estiticos e dindmicos em um ambiente
desconhecido pode ser tratada com a utilizacdo de sensores ultrassOnicos que
detectam objetos num raio determinado. Sdo fundamentais para o sucesso de
qualquer tarefa em ambientes desconhecidos por possibilitarem a interacdo com o
ambiente de forma a evitar colisdes.

Existem diversos tipos de sensores ultrassonicos disponiveis para diversos

alcances e utilidades diferentes, vide figura 33.
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Figura 33 — Sensores ultrassonicos. [17]

Neste trabalho serd utilizado um sensor ultrassdonico capaz de detectar
obstaculos com pelo menos um metro de distancia, visto que o rob0 terd
dimensoes reduzidas.

As informagdes deste sensor serdo adquiridas pelo micro controlador que
as converterdi em distdncias aos obstdculos, e com isso permitir uma
movimentacdo sem colisdes do robd.

Foram instalados 3 sensores do modelo SRF10 (Figura 34) para detectar

objetos na parte frontal e nas laterais esquerda e direita.

Figura 34 — Sensor ultrassonico utilizado. Modelo SRF10.

A necessidade de evitar determinadas barreiras na superficie do ambiente a
ser trabalhado faz com que o uso de sensores infravermelhos seja necessario. Um
ambiente que possui descontinuidades ou linhas de cores diferentes, que servem
para determinar limites ou trajetdrias, no caso de robos seguidores de linha, séo

exemplos préticos da utilizacdo destes sensores.
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Sensores infravermelhos sdo muito comuns, baratos e possuem uma rapida
reposta quando se necessita verificar dois estados diferentes na superficie, como
por exemplo coloracdo preta ou branca, o que gera uma resposta bindria que é

facilmente ¢é interpretada pelo micro controlador. O sensor a ser usado neste

trabalho € o QRD1114 da FairChild Semiconductors. (Figura 35).

Figura 35 — Sensor infravermelho utilizado. QRD1114 - FairChild

Semiconductors. [19]

Pretende-se utilizar quatro dispositivos deste, um em cada extremidade do
robd, com o intuito de evitar que o mesmo saia de um determinado espaco
delimitado no plano sobre o qual se movera, através de cores diferentes.

No préximo capitulo, as simulagdes desenvolvidas sdo descritas.
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