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Este trabalho tem como principal objectivo o desenvolvimento de um sisttma de ® ® @
controlo para um robdé mével e o seu encapsulamento na arquitectura ROS. O ROS — Robot : : :

Operating System [1] — é uma plataforma de software open source adoptada muito
recentemente pela comunidade internacional da drea da Robdtica, incluindo laboratérios de

investigagdo, fabricantes de robds méveis e fabricantes de sensores usados em Robética. A -
. &=

O robd mével que serd objecto do estudo é composto por uma plataforma Traxster 11 ROS

dotada de dois motores DC e encoders opticos de elevada resolugdo, numa configuragio Ardui
rauino

diferencial. Possui ainda um kit da Arduino com um microcontrolador ATMEL328, sonares ATMEL328

Maxbotix XL-MaxSonar-AEQ para medicdo de distancias e um pequeno computador portatil.

O controlador a ser desenvolvido realizard o controlo de velocidade dos motores,

disponibilizard dados de odometria com base na informacdo dos encoders acoplados aos

motores, dard acesso as leituras das distdncias medidas pelos sonares e implementara 7 I
raxster
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comportamentos bdsicos de navegacdo e evitacdo de obstdculos. O encapsulamento destas A/D

funcionalidades em drivers ROS [1] permitird a interaccdo de alto-nivel entre programas

desenvolvidos em ROS e os recursos diponibilizados pelo robd mével: comandos de movimento, odometria e sensores de
distdncia. Os comandos de movimento e evitacdo de obstdculos permitirdo comandar o robd nos seguintes modos: (1) comando
directo da velocidade linear de cada roda; (2) comando das velocidades linear e angular da plataforma; (3) comando por referéncia
de posicdo e orientacdo da plataforma. Desta forma, qualquer utilizador da comunidade ROS podera abstrair-se das
especificidades do hardware do robd, usando nos seus programas de mais alto nivel as interfaces habituais de qualquer plataforma
robdtica moével integrada na arquitectura ROS. A validacdo dos drivers desenvolvidos consistird na sua utilizacdo para a
programagdo em ROS de uma tarefa de planeamento de caminhos e navegacdo do robd num ambiente cujo mapa € conhecido a
priori. Pretende-se que os drivers desenvolvidos sejam open source e que sejam disponibilizados oficialmente a comunidade ROS
no final do trabalho.
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[1] Morgan Quigley, Brian Gerkey, Ken Conley, Josh Faust, Tully Foote, Jeremy Leibs, Eric Berger, Rob Wheeler, and Andrew Ng. “ROS: an
open-source Robot Operating System”. http://www.robotics.stanford.edu/~ang/papers/icraoss09-ROS.pdf. Retrieved 10 November 2010.

Plano de trabalho

Este projecto de dissertac@o terd como deliverables finais os drivers para integracdo na arquitectura ROS do robé mével que serd
objecto de estudo, exibindo as funcionalidades mencionadas anteriormente. O plano de trabalho serd o seguinte: familiarizacido
com o hardware do robd mével, a programagdo do microcontrolador ATMEL328, o ROS [1] e realizagdo dos primeiros ensaios (1
més); implementagdo do controlador de velocidade dos motores e do odémetro no kit Arduino e da primeira versdo dos drivers
ROS (2 meses); expansdo do firmware e dos drivers ROS para se ter acesso as leituras dos sonares e a comandos de velocidade
com evitagdo de obstdculos (1 més); programac¢io em ROS de uma tarefa de planeamento de caminhos e navegacao, realizagdo de

ensaios e melhoramentos no sistema (1 més); escrita da dissertagdo (1 més).
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