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RacMotion — Controlo da Tragjectoria de um Robo

Omnidireccional paraaRoboCup SSL.

Este projecto tem como objectivo controlar a trajectéria do movimento de um robd omnidireccional . O controlador
a desenvolver serd utilizado nos robds da RAC — Robética Académica de Coimbra (equipa de futebol robético do
DEEC) — que ira participar em competices oficiais da RoboCup SSL (Small-Sze League). Esta liga de
competicdo caracteriza-se pela grande dindmica dos robds, que sdo de reduzidas dimensdes e limitados em peso,
para poderem ter grandes aceleracBes. Por esta razéo, os robds possuem, tipicamente, pouca capacidade sensorial e
reduzido poder de computacdo, pelo que é permitida a utilizagdo de um sensor de visdo global (camara que fornece
imagens de todo o campo), a partir do qual é possivel extrair informacdo sobre as posi¢les de todos os rohos e da
bola, que sdo identificaveis naimagem com base na cor. Cadarobd da RAC dispde de uma configuracdo mecanica
congtituida por trés motores, que Ihe permite movimento omnidireccional, ou sgja, o robd ndo tem de se virar antes
de se deslocar para um ponto no espaco. Especificada a trajectéria, o controlador a desenvolver tera de controlar o
robd durante a execugdo do movimento, em tempo-real e em malha fechada, enviando comandos de velocidade
para o robd e usando o sinal do sensor de visdo global para realimentar o controlo. Cada comando de velocidade
afecta, de forma transparente, a velocidade individual dos trés motores.
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Na primeira fase do projecto, sera desenvolvido software de segmentacéo de cor para identificar na imagem do
sensor global e localizar no campo os robds e a bola (tarefa T1, 2 meses). Nas fases seguintes, sera desenvolvido
um simulador do robd e da bola (tarefa T2, 1 més), que serd depois utilizado para desenvolver e testar o
controlador de trgjectorias (tarefa T3, 3 meses). Numa fase subsequente, a segmentacdo de cor e o controlador
serdo validados com robds reais, através da realizacdo de testes no campo de jogos da RAC (tarefa T4, 2 meses).
Numa Ultima fase, seré elaborado um relatério do projecto, ao qual sera anexado um manual de utilizagdo de todo
0 software desenvolvido (tarefa T5, 1 més).
O projecto esta planeado para ser executado por 1 ou 2 alunos do 5.° ano, durante o corrente ano lectivo, com a
seguinte calendarizag&o:

TarefaTl-Més1, 2; TarefaT2 - MéEs 3;

TarefaT3-Més4,5,6; TaefaT4—-MEs7,S;

TarefaT5 —Mé&s9.

O projecto terminara com uma apresentacdo de todo o trabalho realizado. Seré apresentado o algoritmo utilizado
para realizar a segmentacdo de cor na imagem do sensor global e sera descrito o software desenvolvido. Sera
apresentado o controlador de trajectérias desenvolvido, referindo as especificacdes e todas as opgoes realizadas
durante o seu projecto. Sera ainda demonstrada a validade do trabalho desenvolvido, através da execucdo de uma
sequéncia arbitraria de trajectorias no campo de jogos da RAC. O projecto devera ser realizado no Laboratério de
Robética M6ével do Ingtituto de Sistemas e Robética e no campo de jogos da RAC.

Orientador: Rui Rocha. Co-orientador: Jorge Dias.

Para obter mais informagdes, poderd contactar um dos orientadores do projecto (e-mail: rprocha@isr.uc.pt,
jorge@isr.uc.pt; telefone 239 796 256/219). Os grupos candidatos a0 projecto devem fornecer uma lista de
classificacbes obtidas pelos elementos do grupo nas diferentes disciplinas ao longo do curso. Devem ainda
fornecer o conjunto de disciplinas em que se encontram inscritos no presente ano lectivo.

http://www.deec.uc.pt/~rprocha/RacMotion PropProjFimCurso2004 05.pdf




