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I Introducao

I - ROBOCUP
- 1997, 38 equipes
- 2005, 419 equipes

 Grande interesse da comunidade cientifica

 Desenvolvimento de hardwares



Objetivo

Desenvolver um prototipo de um robd seguindo
as regras da categoria F180, provendo uma
API para controla-lo.



Fundamentacao Teorica




ROBOCUP F180

Duas equipe de
cinco robos.
Processamento
externo
Comunicacao WiFi
Sensores, cameras
Inserido em cilindro
de 180mm de
diametro

Global Vision

MAX 150 mm

Local Vision
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MAX 225 mm



I Movimentacao Onidirecional

I * Utilizado pelo time

de Cornell Universit AV
S\ ‘0,
» Rodas especiais 3\# 3
- dois angulos de P -""" F,.—--) -
movimento i \%:



Movimentacao Onidirecional

* Movimentar em

qualquer direcao +——
sem rotagao do - N
C O rp O ll_.-'.-' ."-,I
| Wf.- III
. Combinagéo VetOrial |II ..-.___.--__.--"' "-.__"-..____.-. II..J..! FE
dos motores % h”"}r’ﬂ
". -~
'-._...':-.____-._- A
. I SR

» Maior agilidade F1



I Acme Systems Fox Board

I  Axis Etrax 100LX

MCM, 32 bits, RISC R
100MHz e 100MIPS ‘
* 16MB memoria ram ]
e 4MB flash . =l A
» Portas de I/O 8 (i
(ethernet, usb..) | roTa———
* Linux 2.4.31

« Codigo aberto



Pontes-H

* Motor DC

* Quatro chaves
— transistores ou
relays

 Determinam o fluxo
da corrente ao
motor

+

Fonte 407
Alimentacgao

=%

l51@ ‘v




I Encoders
_ PHOTO SENSOR
I * Converte movimento |
em pulsos g #V
RS \
 Determinam | D, e

- posicao Y %\\

- rotagao (\S/ H‘*; =\

- distancia t:;'a:ﬂ.l

- aceleracao e gl

- direcéo _

W4




Desenvolvimento




Visao geral

: apf garrincha

= < include> = .

Bpp_exempio

executa

Fox Board ‘

cnn'*.lni::a

)ﬁacﬂ conbrole de molores J

Aciona &

Chassl{moloros) u



Chassi

Base do robo
—acrilico

*Conformidade com as regras da F180

Inspirado no time de cornell

*Motores reutilizados de cdrom's






Chassi







I Hardware

I * Responsavel pela interface entre Fox Board
e motores

* Especificado com CadSoft Eagle

 Ponte-H
- L2933



I Hardware

* Encoders
I - Comparador LM339

LM339
W+
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Enconders

Hardware

Motores |







API| Garrincha

Homenagem a Manuel dos Santos
Abstrai a utilizacao do hardware

Especificada com Umbrello
- Diagrama de atividade
- Diagrama de sequéncia

Linguagem C
- GCC



API Garrincha

Hnicializa hardmareH Cria Threzd para contar pulsos dos enconder )

Hzbiltar controle de velocidada?
Defini 2traso0
[ I

[hahilita controle de velocidada [thread]j

f

@ [pam] [tms] @nte [Lé pnsi:;énJ [Deﬁni atmsnj

Finzlizar?
% Deszloca recursns}’



I API Garrincha

typedef struct tmotor{

I Tipo motores:

int fd; //file descriptor

int habilita; //habilita o L293
int ponteA1; // ponte do L293
int ponteA2; // ponte do L293
int Idr; // leitura do LDR

int posLdrAtual; //contador posicao

float atraso; //atraso
int ativo; //boolean

} motor;



API| Garrincha

Thread ioLdr:

valor = get_input (ufds.fd, mask);
while (1) {
//limpa alarmes anteriores
ioctl (ufds.fd, _10 (ETRAXGPIO_IOCTYPE, I0_CLRALARM), mask);
//gera alarme gdo entrada em mask for baixo
ioctl (ufds.fd, _10 (ETRAXGPIO_IOCTYPE, I0_HIGHALARM), mask);

rv = poll (&ufds, 1, -1); // espera pela mudanca de estado

vlido = get_input (ufds.fd, mask);



API| Garrincha

if ((valor & p->motor1->Idr) != (vlido & p->motor1->Idr)) {

count1++;

p->motor1->poslLdrAtual = count1; //atribui a variavel global

valor = vlido;

// limpa alarmes anteriores

ioctl (ufds.fd, _10 (ETRAXGPIO_IOCTYPE, I0_CLRALARM), mask);
// alarme para quando mask for alto

ioctl (ufds.fd, _10 (ETRAXGPIO_IOCTYPE, I0_LOWALARM), mask);

rv = poll (&ufds, 1, -1); //espera pela mudancga de estado



Aplicacao Exemplo

Integra todas funcionalidades da API
Console

Especificado com Umbrello
— Diagrama de caso e uso
- Diagrama de implantacao

Linguagem C
- GCC



Aplicacao Exemplo

% @
USUArio

\@;@




wjs@fusca: ~/TCC/webcam

Arquivo Editar Ver Terminal Abas Ajuda

wijs@fusca: ~/TCC/webcam X wjs@fusca: ~/TCC/webcam
[root@ax1ls-00408c011401 /mnt/flash]o3# Got connection from 192.168.0.1
./exemplo

Garrincha demo - w]s@2006 - fungdes das teclas
Motorl Motor2 Motor3 Motord

Frente: 1 2 3 4
Tras: a 5 d f
Parar: (g ] e r
Atraso: G 7 2 9
Parar tudo: espaco

Teste: t

Mostrar posicdo: p
Controle de velocidade: v
Ajuda: h

Sair: X

Contadorl : 1 Contadeor2 : 1 Contador3 : 1 Contadord : O

Contadorl : 139 ContadorZ : 63 Contador3 : 147 Contadord : 29

I




I Resultados

I * Fox Board e linux
* Controle de velocidade pouco eficiente

 Hardware
- Interferéncia
- Alta complexidade



I Resultados

I * Chassi

- Robusto
- Motores nao adequado
- Relativamente rapido

* Aplicacao exemplo valida a API

 Utiliza quatro rodas



I Conclusao

» Construir um robo para ROBOCUP é
I complexo e caro

 Desenvolvimento em alto nivel com a Fox
Board

» Controle de velocidade ineficiente restringe
funcionalidade dos movimentos
onidirecionais

* Interdisciplinaridade



I Extensoes

* Melhorar sistema de controle de velocidade
I * Desenvolver um dispositivo de drible e chute

* Extensao da API para controle de movimento
onidirecional

* Possibilitar a comunicacgao distribuida para
troca de mensagens em um time autonomo.



Demonstracao

Demonstracao do prototipo.
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