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l} DEr Estrutura da Apresentagéo

» Introducao

= Concurso Micro-Rato

» Descricdo do Simulador Ciber-Rato
= Concurso Ciber-Rato

= Conclusdes
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» m Robos Virtuds “Perdidos ” num Ldairinto
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Micro-Rato

Oquee? °
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Micro-Rato

Oquee? °

E
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by, MiaoRato

Oquee? °

= Concurso de Robética Movel para robbs
autobnomos

= Organizacao da Universidade de Aveiro
(DETUA)

» 7 EdicOes ja realizadas (82 edicdo no dia 23
de Maio de 2003) — (de 1995 a 2002)

» Pequenos robds: 300x300x400mm (CxLxA)

» Mais Informacéo: http://microrato.ua.pt
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Ciber-Rato

Oquee? °

E a Modalidade de Simulacio do
Concurso Micro-Rato da
Universidade de Aveiro

As equipas constroem o algoritmo
de controlo (em C, C++ ou Delphi) que
comanda um robd virtual

Objectivo Resolver um Labirinto
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Sensores
-

j Posicdo

Start/StopI

Motores
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@ Implementa labirinto virtual
@ Implementa corpo virtual do robé

® Coordena movimento dos robos no labirinto em
articulacao com agente

@ Desempenha o papel de juiz virtual da prova:
e Controlando tempo de prova
e Aplicando penalizacées

e Calculando as pontuacoes
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Ciber-Rato

O robo virflid
Sensor
o Obstaculos
Centro
Obstaculos Ser,\sor
Obstaculos
y Direita
Sensor de
Farol e
Bussola
Motor Motor
Esquerdo Direito

Colisdes
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Ciber-Rato

Simulador <-> Agente

Dol
Simulador Agente

_gs
. B
= Enviaacoes |

Tempo é
discreto
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E ’ Ciber-R ato 2003
;W Visudizadores (2001 e 2002)
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E ' Ciber-Rato
’w Visudizodor /Padinel de Controlo
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Control Panel
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r— o Cier-Rato
\ber Provos redizados (2001) 23 de Maio

Equipas: 4 a correr em Windows e 1 em Linux

Final

)
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Manga 1

r 4. Ciber-Rato
m Provas redlizadcs (2002) - 26 e A

Equipas: 5 a correr em Windows e 8 em Linux

Proveniéncias: 2 de secundarias, 5 de politécnicos e 6
de universidades

Manga 1 Manga 2 Manga 3 Final
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W Ciber-R ato 2003

Novos desafios: labirintos maiores, regresso ao ponto
de partida, erros maiores, eliminacao da bussola

Novas ferramentas: simulador e visualizador em
ambiente Windows

http://microrato.ua.pt RR P\N\
(http://www.ieeta.pt/robocup) CON
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W Ciber-R oo 2003

» Ferramentas
— Simulador Linux / Windows
—Visualizador Linux / Windows
—Agente Reactivo Simples
—Agentes Deliberativos
—Editor de Mapas
—Interface para Prolog
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Ciber-R ato 2003

Sensores dos Robds Virtuais

Tipo Descri¢io Ruido |
obstaculos medida inversamente proporcional a distincia ao | Tem ' .
obstaculo mais proximo (dentro da drea de ~
sensibilidade do sensor). Varia entre 0.0 e 100.0
com uma resolugao de 0.1.
farol medida do angulo entre a frente do robot e a | Tem
direcgao do farol. Varia entre -180.0 ¢ +180.0
com uma resolucdo de | grau.
colisio sensor bindrio: valor igual a 1 quando o | Nao tem
movimento do robot origina uma colisdo.
chio sensor bindrio: valor 1 quando o robot se | Nio tem
encontra totalmente dentro da drea de chegada.
bussola indica a orientacdo do robot relativamente ao | Tem
semi-eixo positivo das abcissas. A origem
considera-se no canto inferior esquerdo do
labirinto. Varia entre -180.0 ¢ +180.0 com uma
resolucdo de 1 grau.
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Ciber-Rafo
Actuodores e Bofdes
Tipo Descri¢io Ruido
Motores controle da poténcia do motor. A velocidade é | Tem
proporcional & poténcia. Poténcia varia entre -0.1
e 0.1 com uma resolucio de 0.001.
Led Fim sinalizador de fim de prova. Deve ser activado | Nio tem
quando o robot se imobiliza na drea de chegada.
Botio Descrigio
Start [ utilizado no inicio da prova ou para reiniciar a prova apos uma
interrupcao.
Stop E utilizado no caso de ser necessdria uma interrupedo de prova.
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E; | Ciber-Rato 2003
P bﬁr Regos - Lairinto
= Area de jogo 17.5x17.5m

= Paredes Altas e Baixas com
disposicao desconhecida

» Posicoes de Partida
Desconhecidas

= Area de chegada negra (raio
minimo de 1.5m) com farol no

centro
E; . Ciber-R ato 2003
e b&r Regos - Competicdo

= Objectivo: Chegar do ponto de partida a
area de chegada

= Tempo limite: 3 minutos
» Mangas com 3 robss

» Penalizagdes de 10 segundos por choques
(com as paredes e com 0s outros robds)
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Ciber-Rato

Instalacao

tar xviz MicMouseServer.tgz
¢ cria as seguites directorias:

MicMouseServer - directoria onde se encontra o simulador MicMouseServer, 0
visualizador MicMouseView e alguns scripts de inicializacdo.
MicMouseServer/SampleRobot - directoria onde se encontra o codigo fonte de um
robot reactivo simples ¢ a biblioteca 1ibRobSock . a que contém as primitivas C de
comunicagio dos robots com o simulador.
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> Ciber-R ato
m Modelo de Programagdo

void InitRobot (char *rob name, char *host)

Realiza as operacoes de inicializacio do robot, estabelecendo a ligacio com o
simulador. O simulador pode encontrar-se num outro computador (acessivel através
da rede) de nome host.

int EeadSensors (veid)

L& os novos valores dos sensores. Esta fungdo espera até que o robot receba uma
mensagem com os valores dos sensores, armazenando os valores medidos
internamente. Retorna -1 em caso de erro.
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Ciler-R afo
Modelo oe Programnagdo

Leitura dos Valores dos Sensores:

unsigned int GetTime (void)
float GetObstacleSensor (int pos)
float GetBeaconSensor (void)
float GetCompassSensor (void)
bool GetGroundSensor (void)
bool GetBumperSensor (void)

bool GetStartButton (void)
bool GetStopButton (wvoid)
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Ciber-R ato
Modelo de Programagdo

Actuacao e Controlo da Prova:

bool GetFinished (void)
Funcio que permite ao robot verificar se a prova esta terminada.

void DriveMotors (fleat LeftPower, fleat RightPower)

Fungdo de comando dos motores. Envia ao simulador uma mensagem com os valores
da poténcia nos motores esquerdo e direito.

void Finishi{veoid)

Funcio de finalizacio de prova. Os robots devem chamar esta fun¢io quando
estiverem imobilizados dentro da area de chegada.
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by Ciber-Rato
i bﬂ Modelo oe Programnagdo
Envio de mensagem com a seguinte estrutura para

a porta 6000 do simulador:

#define NEWROBOT COMM 10
#define OK COMM 25

typedef struct {
unasigned short comm;

union {
char rob name[20];
Y

} CommMessage;
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s Ciber-R ato
. b&f Modelo de Programagdo

typedef struct {
unsigned short time;
unsigned short left,right,center;
// (unsigned short) (medida*10.0 + 0.5)
unsigned short light,compass;
// (unzigned short) (medida em graus+360.5)
unsigned short ground;
unsigned short collision;
unsigned short start;
unsigned short stop;

unsigned short endLed; Sensores e Actuadores:

} SenseMessage;

typedef struct |
unsigned short 1Pow, rPow;
// {(unsigned short) (potencia*1000.0 + 2000.5)
unsigned short end;
// activar para terminar a prova
} RctMessage;
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E ’ ' Ciber-Rato
o b&f Aproximacdes do S imnulador
» Tempo Discreto

» Movimento Simples

Lin = (rPower * N1 + lPower * N2) / 2.0;

Rot = ((rPower * N1 - lPower * N2) / 2.0) / ROBOT_ RADIUS;
= Colisbes Simples

= Valor dos Sensores inversamente
proporcional a distancia

= Ruido uniforme
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! Ciber-R ato
’ b&r Alguns Desafios

» Como definir a arquitectura de controlo do robd?

» Comportamentos basicos?

— Seguir parede? Seguir farol? Procurar farol? Vaguear?
Iniciar? Passagem Estreita? Finalizar?

» Algoritmos de navegacdo em ambientes
conhecidos/desconhecidos?

» Estratégia de mapeamento?

» Método de resolucdo do labirinto?

» Estratégia de controlo do robd?

» Tratamento sensorial (cuidado com os erros)?
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» Arquitectura
de um
agente:

» Ciber-FEUP

LIACC-FEUP

Interface Grafica
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Fiobot Mame: [ CiberFELP
! " IP&ddiess: [152.168102.31
ki FRobot Part E001

Server P Address: [192.158.102.32
Server Initialization Port E000
Server Communication Port: 1731
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