Projectos 5° Ano

2004 / 2005

Trabalho para grupo de dois alunos (finalistas) da Licenciaturaem Cristina Sa”tf’s
Engenharia Electronica Industrial . Existe ainda a possibilidade deste Manuel Joao
trabalho poder ser continuado no ambito de um estagio curricular a
decorrer no Departamento de Electronica Industrial. Guimaréaes, Setembro 2004
Estes projectos sdo também extensiveis para trabal hos de mestrado,
se desgjado.




P1- Enquadramento do projecto

| > Area tecnoldgica
— Robébtica, Controlo, Fusao Sensorial e formética Industrial

Bl > Descricao

»QODbjectivos .
— Braco robatico industrial PUMA a interceptar uma bola




— Desenvolver o modulo de software responsavel pelo movimento do
.. PUMA de forma a interceptar a bola no espaco circundante ao robo.
,,,’?-\ > Objectivos
— Especificar e desenvolver um sistema de controlo baseado nos
sistemas dinamicos néo-lineares que gere o movimento do PUMA:

« Estudo da arquitectura dinamica utilizada (previamente desenvolvida e
a funcionar em simulacéao)

* Implementacao da arquitectura dinamica

 Integracao com o modulo de Localizacao da bola no espaco
tridimensional (Projecto 1B)

» Ambiente de desenvolvimento
— C/IC++

»Pré-reguisitos
— Bases elementares de programacdo, conhecimentos de robética
— MOTIVACAO




P1B- Localizacéo da bola no espaco
tridimensional

— Desenvolver o médulo de software responsavel pela localizacéo da
g bola no espaco circundante ao robo
B ..

Il > Objectivos
| — Especificar e desenvolver um sistema de visao por computador que
num ambiente n&o controlado detecte a bola e determine a sua posicéo

(X,y,2):
« Estudo e implementacéo de técnicas de visdo 3D
» Especificacédo do sistema de visao
« Estudo e implementacéo de algoritmos de remocéo de ruido
* Determinar a posicéo x,y,z da bola
%  ‘§ »Ambiente de desenvolvimento
74 — CIC++
— Software de processamento e analise de imagem
»Pré-requisitos
— Bases elementares de programacao
— MOTIVACAO




P1C- Estimar a posicao da bola no
espaco tridimensional

»Descricao

— Desenvolver o modulo de software responsavel por estimar a
posicao futura da bola, com base na sua posicéao e
velocidade actuais e passadas.

I > Objectivos
— — Determinar a posi¢ao X,y,z da bola num tempo futuro

— Integracdo com o modulo de geracdo de movimento do
PUMA (Projecto 1A)

»Ambiente de desenvolvimento
| \ — C/IC++
| "‘*' — Software de processamento e analise de imagem

. 4] > Pré requisitos
\ &y — Bases elementares de programacao
— MOTIVACAO




P1D - Desenvolvimento de um simulador

»Descricao

— Desenvolver um modulo de software em MATLAB para simular um
braco robdtico virtual, 0 movimento de objectos no seu espaco
tridimensional circundante, a aquisicao de informacéao sensorial e o
modulo de controlo para gerar os comportamentos requeridos. Este
projecto é baseado num anteriormente desenvolvido mas que se
pretende melhorar.

» Objectivos

Desenvolver um simulador em MATLAB para testar comportamentos
num braco robatico virtual. Este simulador deve:

Fazer o display do ambiente, do braco robotico, dos objectos e de
algumas variaveis de controlo;

Proporcionar controlo interactivo da simulacgao;
Ser completamente modular e orientado ao objecto.

»Ambiente de desenvolvimento
— MATLAB

»Pre-requisitos
— Conhecimentos de rohdtica,
— MOTIVACAO




P2- Teclado virtual

> Area tecnoldgica
— Multimédia e Informatica

»Descricao
— Integracdo em novos conceitos de interaccdo homem-maquina.
— Desenvolvimento de um “teclado virtual”:

— Uso de um sistema de visao por computador com 2 ou mais camaras para
detectar a posicéo do dedo indicador.

»Objectivos

— Especificar e desenvolver um siste
ambiente néo controlado detecte a p

* Implementacéo de técnicas de re
* Implementacao de técnicas de se
* Interaccédo com o PC
»Ambiente de desenvolvimento
— C/C++
— Software de processamento e analis
»Pre-requisitos
— Bases elementares de programacéo
— MOTIVACAO




P3- ROBOKA |

> Area tecnoldgica
— Robdtica, Controlo e Fusao Sensorial, Informatica Industrial

>»Tema

— Rob06s humanodides sao tema de investigacéo: industria e
universidades. Contudo ... desafios em controlo e Al.

- Coordenacao dos diversos servomotores

- Fuséo sensorial dos inUmeros sensores que possuem ...

- Aquisicéo de informacéao visual online (similarmente a nés ...)
- Andar de forma robusta, suave e segura,

- E ainda mais dificil ... interagir com pessoas e objectos, na
sua vida

- Humanoide: caro e fragil ...
recorrer a simuladores para construir modelos representativos

- WEBOTS: simulador capaz de construir um modelo realistico
dum humanaoide.




P3- ROBOKA Il

» Descricao e objectivos
- Desenvolver um modelo de simulacdo para o webots de um humanoide com:
22 motores,
1 sensor de distancia,
2 sensores de toque
1 cAmara.
- Participagdo num concurso de JUDO entre humanoides que se verifica nalnternet.
» Especificamente, os objectivos do projecto sao:
- Objectivo do jogo: fazer com que o0 oponente caia no chao.
Utilizar visdo para detectar o oponente,
Controlar os motores para se movimentar para 0 oponente
Adaquirir informacéo sensorial : sensor de disténcia e sensores de toque.

Escolher qual a melhor estratégia de fazer com que o outro robot caia, fingir que ataca, evitar um
atague....

- Desenvolver um controlador em JAVA que: processe ainformagéo sensorial adquirida, calcule as
variaveis de controlo, e actue os servo motores do robot.

» Resultados
— Competicéo na Internet: diariamente no site http://roboka.org/.
Ultimo jogo internacional no dia2 de Maio, 2005 e o vencedor
ganhaum rob6 Hemisson e o Webots,

» Pré-requisitos
— Bases elementares de programacéo e controlo
— MOTIVACAOe... IMAGINACAO !!!




P4- Levantamento dos requisitos para

um sistema de navegacao autonoma

Controlo, informaticaindustrial, electronica e mecani

Construcao e automatizacao de um pequeno avi
autonomamente, em grandes areas pre-definid
COMoO.
Controlo ambiental;
Vigilancia de zonas de desastfe, de praias e derios;
Pesquisa meteorol ogica; |
Monitorizacdo de campos agricolas e d: col heitas,
I,

entre outras.
Projecto multidisciplinar para o d
de pequenas dimensoes capazide:
Iniciar a operagéo e desgol

olvi 0 de uma aeronave

gratitonomamente uma traj ectoria se necessario;

localizar e perseguir objectos;

enviar imagens a uma estacao (central) de recolha de dados em terra
regressar e aterrar em seguranca.



P4A- Levantamento dos requisitos para um
sistema de navegacao autébnoma

Pesquisa bibliografica sobre veiculos
autonomaos (UAV’s ou AFV’s);

Elaboracao de um caderno de e 0S para a

concepcao e constrggﬁp-d-e'ﬂf'n"ggtema de -

navegacao aérea autonoma, salientando: \
Projecto de sistemas de cl' ntrolo de posica 0,
Controladores dedicados '|§'ara Qa;cegaﬁ'a‘eﬁfg:;ma
para Ievantamenlt‘_o,- finicae de trajectorias e

aterragem;
Sistema

€e0sS

para mapeamento aéreo, deteccao



P48 Levantamento das caracteristicas e
\ desenvolvimento de um sistema de controlo
da altitude e atitude de um UAV”

Pesquisa bibliografica sobre o controlo da alti
de um veiculo-aéreo autbnomo;

e e atitude

Especificacdo dos requiSitos necessarios para a concepgae e

construcao de um sistema de controlo da altitude e atitude de
um pegueno aviao. . ."|II
=

Participar na constru

a0 teste e.no seu controlo.

hitp:/Anww.microp]




P5- Reconstrucéo 3D de placas de cortica
recorrendo a luz estruturada

> Area tecnoldgica
— Informéatica industrial
»Descricao

— Pretende-se desenvolver um sistema que recorrendo a visao por
computador e a técnicas de luz estruturada efectue o modelo 3D de
placas de cortica.

— Atraves dessa informacéo 3D é possivel definir graus de qualidade das
placas de cortica e consequentemente bem areas Uteis de extraccao
de rolhas

» Objectivos
— Implementacao de técnicas de reconstrucéo 3D
— Definicdo de areas de qualidade.
»Ambiente de desenvolvimento
— C/C++
— Sistema de aquisicao IVP
»Preé-requisitos
— Bases elementares de programacéao
— MOTIVACAO




P6- Aquisicéao do posicionamento de pecas
na area de trabalho do robd 1&J Fisnar

> Area tecnologica
— Robdbtica, Controlo, Fusdo Sensorial e informatica industrial
»Descricao

— No sentido de se aumentar a flexibilidade e desempenho de um robo 1&J
Fisnar, utilizado em operacdes do tipo: doseamento, aparafusamento e
soldadura, pretende-se instrumenta-lo com visdo por computador.

»ODbjectivos

Desenvolver e implementar um sistema de correccao do posicionamento de um
tabuleiro colocado na area de trabalho dum robd. Esta correccéo é relativa a

posicao do tabuleiro aquando da gravacao do programa no rob0o. Para tal,
deve-se:

— Especificar o sistema de visao a utilizar (camaras, lentes e carta de
aquisicao e iluminacéao);

— Implementar técnicas de segmentacdo de imagem;
— Implementacao a comunicagao com o robd.
»Ambiente de desenvolvimento
— LabView
»Preé-requisitos
— Bases de programacao em Labview
— MOTIVACAO
»Trabalho em parceria com a industria




P7- ldentificacéo de pecas na area de
trabalho do robd 1&J Fisnar

> Area tecnoldgica
— Robdbtica, Controlo, Fusao Sensorial e informatica industrial

»Descricao

— No sentido de se aumentar a flexibilidade e desempenho de um robdo 1&J
Fisnar, utilizado em operagoes do tipo: doseamento, aparafusamento e
soldadura, pretende-se instrumenta-lo com visao por computador.

»Objectivos

Desenvolver e implementar um sistema de identificacao e orientagao de uma
peca colocada na area de trabalho do robd. Estes sistemas permitem que o
robo trabalhe sobre varias pecas com o mesmo programa. Para tal, deve-se:

— Especificar o sistema de visao a utilizar (camaras, lentes e carta de
aquisicao e iluminacéo);
— Implementar técnicas de analise de regides.
»Ambiente de desenvolvimento
— LabView
»Preé-requisitos
— Bases de programacao em Labview
— MOTIVACAO

»Trabalho em parceria com a industria




%

P8 — Desenvolvimento de um simulador
para robds autdonomos moveis

»Descricao

— Desenvolver um simulador em MATLAB para simular: robos
autbnomos moveis dotados de diversos tipos de sensores; o
movimento de objectos no seu espaco circundante, a aquisicao de
informacéao sensorial e o médulo de controlo para gerar os
comportamentos requeridos.

»Objectivos

Desenvolver um simulador em MATLAB para testar comportamentos
em robds autonomos moveis. Este simulador deve:

— Fazer o display do ambiente, dos robds, dos objectos e de algumas
variaveis de controlo;

— Proporcionar controlo interactivo da simulacgao;

— Ser completamente modular e orientado ao objecto.
»Ambiente de desenvolvimento

— MATLAB
»Pré-requisitos

— Conhecimentos de robdtica,

— MOTIVACAO



P9 - Simulacéo de comportamentos num
robd auténomo movel

»Descricao

— Aideia é que um rob0 seja capaz de alcancar um alvo num tempo previamente
definido. Isto €, caso necessite de se desviar de obstaculos, forcosamente
devera acelerar ou desacelerar de forma a cumprir as restricoes temporais.
Este trabalho foi implementado num rob6é movel e pretende-se agora transpor
estes comportamentos para o simulador WEBOTS. Desta forma, alarga-se a
teoria desenvolvida a diferentes modelos de robos.

»ODbjectivos

Desenvolver um modelo de simulacdo no WEBOTS para testar comportamentos
em rob6s autbnomos moveis. Este simulador deve:

- Proceder a fusao sensorial dos sensores ...
- Adquirir informacéo visual online;
- Implementar os algoritmos de controlo;
* Proporcionar controlo interactivo da simulag,
»Ambiente de desenvolvimento
— WEBOTS
»Preé-requisitos
— Conhecimentos de robdtica
— MOTIVACAO




P10 - Simulacéo de comportamentos entre
dois bracos roboticos

| » Descricao
— Pretende-se que dois bragos roboticos executem movimentos de forma sincronizada
e/ou sequencial. Para tal, pretende-se simular um modelo de controlo que permita que
dois bracgos robadticos transportem um objecto entre si. Este trabalho foi anteriormente
simulado com dois bragos robodticos a executar outro tipo de tarefas. A arquitectura de
controlo esta completamente validada em simulacao.
» Objectivos
Simular no MATLAB dois bragos robadticos a transportar um objecto entre si. Para tal deve-
se:

Construir o modelo de simulacéao dos dois bragos roboticos;
Implementar o modelo matematico de controlo dos seus movimentos;
Fazer o display das variaveis requeridas
- Fazer a representacao gréafica dos dois bracos
l > Ambiente de desenvolvimento
; — MATLAB
» Pré-requisitos
— Conhecimentos e interesse em robotica
— MOTIVACAO




