LOCALIZACAO POR ODOMETRIA PARA UM ROBO
MOVEL COM ACIONAMENTO DIFERENCIAL

Lembrando o modelo cinematico:
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Discretizando o modelo acima pelo método de Euler:
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Onde T é o periodo de amostragem. Assim:

X1 = X + (Ip.0pk + Ie.e) T.CODH,/2

Y1 = Y + (Ip.0pt re.e) T.5€er /2

Ok+1 = Ok + (Ip.Wpk - Ie.eK) T./b

As velocidades angulares das rodas pode ser medidariodo T

contando o numero de pulsos do encoder da roddéadhg e o
numero de pulsos do encoder da roda esquerda N

Wpk = (217T).(Cy/Ce). Nok
ek = (217T).(Co/Ce). Nek
onde G € a redugdo mecanica de velocidade introduzidaspel

engrenagens e .Cé a resolucdo do encoder em pulsos por
revolugao. Assim:

Xir1 = X + (Io.Npk + Ie.Ngy). (TICy/ Ce) .coBHi

Y1 = Yk + (Io.Npt re.Ngy). (MCy/Ce).serby

Bk+1 = Bk + (1o-Npk - 1e.Ney).(2nCy/Ce) /b

Este modelo, obtido integrando o modelo cinemationtinuo
pelo método de integracdo de Euler, € aproximaddo djue o

angulo 8 e velocidades das rodasp, e wp Sao assumidas
constantes durante o periodo de amostragem T.



Assumindo que as velocidades das radase wpk permanecam
constantes, mas considerando as variacfes do ahgul@ante o
periodo de amostragem T, um modelo mais precis® sau
obtido integrando exatamente o modelo cinematicoticoo.

Primeiro, integra-se a derivada @($) para obter a func&it):
0(t) =06(0) + w.t

onde w = (p.wp - re.we)/b é assumida constante ao longo
intervalo de integracao. Substituindift) nas expressdes das
derivadas continuas de X(t) e Y(t) e integranddoago de um
periodo de amostragem T, obtemos finalmente o roatistreto:

Oy = Bk + W T
X(k+1) = X+ (Vk/mk)[sen@k+wk.T) - Sen@k)]
Y k+1) = Yk - (Midx)[cos@k+wx.T) - cosfy)]

Onde v = (p.tp+ Ie.E)/2

Substituindo ¥ e wx pela sua expressao em funcao das
velocidades das rodagsy e wpx € expressando estas em funcao
das medicOes de pulsos do encoder durante o perdedo
amostragem T, temos:

Vi = ('o-Npi + e.Ngi).(T7T).(C/Ce)
Wy = ('p-Npk - re-Ngw).(217b. T).(C/Co)

Bks1 = 6Bk + . T
X1 = X + (Mdwx)[senBi+1) - senBy)]
Y1 = Yk - (Vidoy)[cOSBk+1) - c0SOy)]

Percebe-se que o modelo é singular paya= 0, ou seja, so é
valido para trajetdrias curvilineas.



Erros de Odometria

« Na odometria, a localizagdo atual do rob6 é obtida
integrando medicOes de pequenos deslocamentos a cad
periodo de amostragem.

* Erros nestas medicOes tendem a se acumular, dagmada
progressivamente a precisao da localizacédo cakulad

 Odometria deve ser usada em conjunto com algumdméto
de localizacao absoluta, para corrigir periodicamens
erros de localizacdo, caso contrario, estes CiESCe&eM
limite.

« Por envolver pequeno esforco computacional, a ott@ane
pode ser executada em uma alta taxa de amostragem e
costuma ser usada entre medi¢cdes obtidas por nsettelo
localizacéo absoluta, computacionalmente mais sasto

Erros Sistematicos:

- Imprecisdes no modelo cinematico (valores norsigas raios
das rodas e do comprimento do eixo diferentesehkis)r

- Imprecisdes na mecanica do rob6 (rodas desalshacbm
folgas ou de tamanhos diferentes).

- Erros de quantizacédo (resolucéo finita dos emspdaxa de
amostragem finita).

Erros Nao Sistematicos:

- Irregularidades no chao (devido a piso nao p@anpresenca de
pequenos objetos).

- Derrapagem lateral ou deslizamentos das rodagl(wla curvas
rapidas, chdo muito liso, perda de contato, colisomn
obstaculos, travamento de roda de apoio, etc.)



