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PARADIGMASROBOTICOS

Paradigma Deliberativo.
Paradigma Restivo.
Paradigma Hibrido Deliberativo/Reativo

o Primitivas:

Primitiva Entrada Saida

Percepcao Dados sensoriais Informacao
percebida

Planejamento |Informacéo percebida Diretivas

Acao

Informacao percebida ou

Comandos para

Diretivas atuadores
« Paradigma Déeliberativo:
|—> Perceber » Plangar Agir
Primitiva Entrada Saida
Percepcao Dados sensoriais — Informacéo
/ percebida
Planejamento |Informac&o percebida —|Diretivas
Acao x~ |Comandos
Diretivas —» para atuadores




» Paradigma Reativo:

Perceber  |l«—» Agir
Primitiva Entrada Saida
Percepcao Dados sensoriais — Informacéo
percebida
Planejamento Diretivas |
Acao Informacéao percebida Comandos
—» para atuadores

e Paradigma Hibrido:

Plangar
Perceber [« Agir
Primitiva Entrada Saida
Percepcao Dados sensoriais

-

Planejamento

Acao

Informacéao percebida~>

Diretivas

Comandos
para atuadores

Primitiva Entrada Saida

Planejamento Informacao — Diretivas
percebida i

Percepcdo-Acdo <«Dados sensoriais —»| Comandos

(Comportamentos)

para atuadores




PLANEJAMENTO DE CAMINHOS

Rob6 A: corpo rigido que pode movimentar-se dentro de um
Espaco de Trabalho.

Espaco de Trabalho W: é o espaco fisico no qual o robd se
movimenta.

Obstaculo no Espaco de Trabalho B: regido conexade W na
qual éimpossve posicionar qualquer ponto do Robd.

Confiquracaoq:

» Especificac® da Posi¢céo e Orientaca do robo.
« Exemplo:q=[xy 0]
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Espaco de Configuracéo C: € o conjunto detodas as posdveis

configuragdes do robo.

Espaco de Configuracdo Livre C, : é o conjunto de todas as

posdveis configuragdes em que o robd ndo colide com os

obstaaulos Bi’s.

Obstaculo em Espaco de Configuracéo CB:

« Um obstaaulo B no espag de trabalho W pode ser
representado de forma equivalente por um C-obstaaulo CB
no espaqo de configuracé C.

o C-Obstaaulo € o conjunto de todas as configuragdes em que
0 robd se superpde parcial ou totalmente ao obstaaulo.




« O Problema do Carre gador de Piano:

e Como levar um piano no interior de um edificio, através de
corredores povoados de obstaaulos, até a sua locdizacé fina
dentro do prédio?

* Piano = corpo rigido méve.
o Obstaaulos = corpos rigidos fixos.
» Locdizac® = posicéo e orientacd = configuraca.

Solucéo:

* Movimento de um rob6 A no Espago de Trabalho W povoado
de obstaaulos Bi' 4]

« Movimento de um ponto no Espag de Configuracd C
povoado de C-obstaaulos CBi' s.

w




M étodos de Plangl amento:

« Mapade Rotas:

Extracdo da mnectividade do Espaco de Configuragao
Livre naforma de umarede de curvas (Mapa de Rotas).
Construcao de um grafo de conectividade do Mapa de
Rotas.

Buscade um caminho no grafo de conectividade.

* Deammposicdo em Células Convexas:

Decomposicao do Espaco de Configuracdo Livre em
células convexas.
« Decomposicdo Exatas a unido das céulas é
exatamente igual ao Espaco de Configuragdo Livre.
o Decomposicdo Aproximada: a unido das células €
uma groximagdo conservadora do Espaco de
Configuragdo Livre.
Construcao de um grafo de conectividade de acordo com
as relacOes de adjacéncia entre as células.
Buscade um canal no grafo de conectividade.
Extracao de um caminho a partir do canal.

« Campo de Potencial:

Robb considerado como uma particula imersa em um
campo de potencial artificial.

Obstaaulos = potencial repulsivo; Alvo = potencial
atrativo.

Plangamento de caminho realizado incrementalmente,
seguindo a diregdo de forca atificial induzida na direcao
do negativo do gradiente da funcao de potencial,



CONTROLE DE TRAJETORIA

» Adeguacaode um Caminho:

» Transformagdo do caminho plangado (curva geométrica),
através de pequenas deformacdes, em um novo caminho
(nova aurva) que satisfaz as restrigdes cinematicas do robd
(exemplo: raio de giro minimo, restri¢bes ndo holonémicas,
elcétera).

e GeracaodeTrajetoria;

o Associacdo de restrigcbes temporais (exemplo: velocidades
maximas, tempo de percurso, etc.) e restricbes dindmicas
(exemplo: forgas de atrito, aceleracfes maximas, etc.) ao
caminho gerado.

« ExeaucdodeTrajetoria:

» Aplicacdo de leis de controle cinematico e dinamico para
gue o robd siga a trajetoria plang ada.

» Lesde controle podem requerer o conhecimento do modelo
cinemético e dinamico do rabad.

e Controladores:

 Searvo Controladores — projetados para seguir uma
trajetdria continua.

o Edstabilizadores - Projetados para dingir uma
configuracao final.




