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Simuladores

● Webots
– Suporte diversos robôs
– Windows / pago

● Matlab
– Não possui suporte a robôs

● Microsoft Robotics Studio
– Windows / pago

● Player/stage
– Opensource
– 2.5 D

● Gazebo/ROS
– 3D

– Suporte diversos robôs
– Opensource



  

Simuladores

● Biblioteca física:
– ODE (Open Dynamics engine)

– Bullet



  

Simuladores

● Player/stage:
– Rápida migração para robôs reais

– Múltiplas linguagens de programação (C, C++, 
Java, Python, Ruby)

– Múltiplos robôs (centenas)

– Opensource

– Plugins



  

Simuladores

● Player:
– Interface entre seu programa e o robô/simulador

● Stage
– Simulador 2.5D



  

Player

● Instalando o player:
– apt-get install libplayerc++3.0-dev libplayerc3.0-

dev libplayercommon3.0-dev libplayercore3.0-dev 
libplayerdrivers3.0-dev libplayerinterface3.0-dev 
libplayerjpeg3.0-dev libplayertcp3.0-dev 
libplayerudp3.0-dev libplayerwkb3.0-dev 
libplayerxdr3.0-dev



  

Player

● Instalando o stage:
– Seguir os passos na página:

– http://yorkroboticist.blogspot.com.br/2011/10/install
ing-playerstage-in-ubuntu-natty.html



  

Player

● http://playerstage.sourceforge.net/wiki/PlayerClientLibraries
● Suported devices
● Proxies C++

http://playerstage.sourceforge.net/wiki/PlayerClientLibraries
file:///home/aluno/Secap/Player%20%20Supported%20devices.html
file:///home/aluno/Secap/Player%20%20libplayerc++.html


  

Linux

● Rodando programas no terminal:
– Ctrl + Alt + T

– cd <caminho para o diretorio>

– ls

– ./nome_arquivo



  

Linux

● cd /home/aluno/worlds 
● player simple.cfg



  

Player

● Servidor:
– player

● Clientes:
– playerv

– playerprint

– Seu programa ...



  

Configurando o codeblocks



  

Configurando o codeblocks



  

Configurando o codeblocks



  

Configurando o codeblocks



  

Configurando o codeblocks



  

Configurando o codeblocks



  

Configurando o codeblocks



  

Sensores

● Variável sensoriada é uma função contínua no 
tempo;

● Valor coletado é uma função discreta no 
tempo;

● Em um robô real, existe a flutuação devido 
aos erros inerentes ao ambiente, sensor, etc;



  

Sensores
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Sensores

t

Saber ver o mundo com 
os olhos do robô



  

Sensores
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Exemplo 3: Controle proporcional



  

Exemplo 4

● Distancia entre 2 pontos?



  

Exemplo 5 – GoTo sem obstaculos

● Como fazer para que o robô vá de um ponto A 
até um ponto B?



  

Exemplo 5 – GoTo sem obstaculos

● Como fazer para que o robô vá de um ponto A 
até um ponto B?
– CONTROLANDO:

● distancia entre ponto atual e ponto desejado
● angulo atual e angulo desejado (qual é?)



  

Exemplo 6: Seguidor de linha

● http://www.mat.ufmg.br/gaal/aulas_online/at4_07.html

● Equação paramétrica de reta

● Controlar:

– Distancia da reta (d_des = usuário)

– Ângulo da reta (theta_des = 0)

http://www.mat.ufmg.br/gaal/aulas_online/at4_07.html
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