Pr oj ectos 5°ano 2004-2005

Listadeprojectosde Estela Bicho

Projecto EB1: Controlo semiautonomo de um robot flutuante
Projecto EB2: Transporte de um objecto de grandes dimensdes
por uma equipa detr és agentes autonomos

(para mais detalhes ver paginas seguintes)



Projecto EB1: Controlo semiauténomo de um robot flutuante
ORIENTADORES: EstelaBicho e André Moreira.

COMPETENCIAS NECESSARIAS:
Programacéo em C

DESCRICAQ

O desenvolvimento de dirigiveis com capacidade de navegar (semi)autonomamente €
estimulante para os engenheiros porque existe uma série de aplicaces onde tais veicul os podem
ser muito Uteis. Exemplos de aplicagdo sGo monitorizacdo do ambiente e tréfego, transporte
afreo, etc. O interesse neste tipo de veiculos aéreos relaciona-se com o facto destes
apresentarem vantagens em relacdo a avides e helicopteros quando as tarefas requerem que
baixas velocidades e baixa altitude.

Este projecto tem como objectivo a implementagdo de uma arquitectura de controlo para a
navegacao semi-autonoma de um dirigivel. Esta arquitectura controla a direccéo de navegacao,
a dtitude e a velocidade linear. A arquitectura de controlo estd completamente validada em
simulagdo. O dirigivel possui uma pequena cameraabordo. A informag&o pertinente obtida pela
camera é usada para controlar o movimento do dirigivel (as rotinas de processamento de
imagem estdo desenvolvidas). Este deve navegar/flutuar de forma a dirigir-se para um dado
destino e simultaneamente deve evitar colisdes com obstacul 0s que possa encontrar no caminho.

Simulac&o da arquitectura de controlo

TAREFAS:

- Testar 0 sistema de comunicagdo com o dirigivel

- Estudar o protocolo de comunicagéo com o dirigivel

- Implementar o software que que implementa a arquitectura de controlo que gera os valores de
dphi/dt, v, e dz e envie comandos de control o para os motores do rob6 dirigivel.

- Efectuar testes com o dirigivel.



Projecto EB2: Transporte de um objecto de grandes dimensoes

por uma equipa detr és agentes autonomaos
Responsaveis - Estela Bicho, Luis Louro, Sergio Monteiro

COMPETENCIAS NECESSARIAS:
Electronica e Instrumentacdo, Programacao em C.

DESCRICAQ

O problema da coordenacao e controlo do comportamento de varios robds auténomos que sgjam
capazes de cooperar no transporte de um objecto de grandes dimensdes, num ambiente ndo
estruturado e desconhecido a priori, tem vindo a tornar-se cada vez mais interessante e
desafiador para muitos engenheiros e investigadores. A motivacdo advém das necessidades na
industria e na vida civil, onde tarefas de transporte de objectos pesados e/ou perigosos sdo
frequentes.

O trabalho proposto neste projecto tem como objectivo ultimo a implementagéo e validagédo de
uma arquitectura de controlo, baseada em sistemas din@micos n&o lineares, para uma equipa de
trés agentes moveis autbnomos que cooperativamente devem transportar um objecto longo
desde uma posicéo inicia até uma posicdo de destino. As equipas estdo ilustradas na figura

seguinte:
Target . f
X

Trés agentes autdnomos (equipas robots-robots ou equipas robots-humanos) que devem transportar um
objecto desde uma posicéo inicial até uma posicao final. Cada plataforma consiste numa estagéo de trabalho
completamente auténoma (tem monitor, drive de disquetes, processador, teclado sem fios). Os recursos
computacionais baseiam-se no formato industrial PC-104. Os sensores sd0 do tipo de infravermelhos e sdo
usados para medir distancias a obstrucfes que sgjam detectadas nas direcgdes em que eles apontam. Cada
robd devera possuir uma junta rotativa acoplada a uma junta prismatica que sera usada por cada robd como
suporte do objecto.

Este sera um projecto Integrado na verdadeira concepgcdo do termo e permitird aos aunos
desenvolver e solidificar mais a sua experiéncia préactica ao nivel de Projectos de
Desenvolvimento em Engenharia em Electronica Industrial e de Computadores. O trabalho
envolve o projecto e construcdo do suporte para o objecto e estudo das arquitecturas de controlo
desenvolvidas para o controlo dos robots.

Para arealizacéo deste trabalho dispomos de trés plataformas méveis autbnomas.

TAREFAS:

- Estudar as especificacbes do suporte, isto €, que informacdo sensoria é que este deve
providenciar ao robot.

- Analisar possiveis tipos de sensores a aplicar no suporte .

- Fazer o desigh mecanico do suporte para o objecto.

- Mandar construir o parte mecanica numa serralharia

- Instalar os sensores no suporte.

- Instalar o suporte nos robos.

- Implementar o software que que implementa a arquitectura de controlo que gera os valores de
dphi/dt, v e envie comandos de controlo para os motores do robd

- Efectuar testes.



