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Controle de Robôs Móveis

Aula anteriorAula de hoje



Percepção

• Capacidade do robô sentir (ou perceber) as características do 
ambiente em que está inserido

• Podem ser detectadas diferentes informações
– distância, cores, temperatura, força, altura ...

• A percepção é utilizada para que o robô interaja com o ambiente 
(movimente-se)



Classificação dos Sensores

•Quanto a medição: 
– Sensores Proprioceptivos: realizam a medição de 

grandezas internas ao robô
– Sensores Exteroceptivos: medem informações do 

ambiente

•Quanto ao funcionamento:
– Sensores Passivos: medem a energia do ambiente e 

sofrem  muita influência deste
– Sensores Ativos: emitem sua própria energia e medem a 

reação.



Principais sensores de percepção

•Sonar

•Laser Scanner ou 
LIDAR(Light Detection 
and Ranging)

•Time of Flight (TOF)
     Camera

•Luz Estruturada 



LIDAR



Informações Laserscan 2D



Informações Laserscan 3D



Luz Estruturada



Time-of-flight



Informações Pointcloud



Pointcloud vs Laserscan



Exemplos de aplicação dos 
sensores



Experimentação Virtual
• Coppelia Robotics V-REP: Create. Compose. 

Simulate. Any Robot
www.coppeliarobotics.com/



Robo Bob

Kinect 

tipo: PointCloud2

tópico: /pointcloud

Hokuyo

tipo: Laserscan

topico: /scan



Visualizador ROS - Rviz



Laserscan

rosmsg show sensor_msgs/LaserScan



Matlab: LaserScan
%cria msg
scandata = rosmessage('sensor_msgs/LaserScan')

%cria subscriber%cria subscriber
sublaser = rossubscriber('/scan')

%Le as informacoes
scandata = receive(sublaser,10)

%Plota os dados
figure
plot(scandata,'MaximumRange',7)

%Converte em coordenadas XY
xy = readCartesian(scandata)



PointCloud2

rosmsg show sensor_msgs/PointCloud2



Matlab: PointCloud2
%cria msg
pc2data = rosmessage('sensor_msgs/PointCloud2')

%cria subscriber
subpc2 = rossubscriber('/pointcloud')

%Le as informacoes
pc2data = receive(subpc2,10)

%define que a leitura sera de 640x480x3 ao inves de 307200x3 
pc2data.PreserveStructureOnRead=1;

%Converte em coordenadas XYZ
xyz = readXYZ(pc2data)

%Remove dados invalidos
xyzvalid = xyz(~isnan(xyz(:,1)),:)

%Plota os dados
figure
scatter3(pc2data)



Ponto de vista das msgs

>> showdetails(pc2data)

  Height                  :  480
  Width                   :  640
  IsBigendian             :  0
  PointStep               :  16
  RowStep                 :  10240
  IsDense                 :  1
  Data                    :  **********

  Header                     
    Seq     :  4718
    FrameId :  /kinect_visionSensor
    Stamp      
      Sec  :  1466378052
      Nsec :  640330820

>> showdetails(scandata)

  AngleMin       :  -1.570796371
  AngleMax       :  1.56466043
  AngleIncrement :  0.006135923322
  TimeIncrement  :  1.736111153e-05
  ScanTime       :  0.02500000037
  RangeMin       :  0.02300000004
  RangeMax       :  60
  Ranges         :  ************
  Intensities    :  []
  Header            
    Seq     :  7246
    FrameId : /Hokuyo_URG_04LX_UG01_ROS
    Stamp      
      Sec  :  1466378360
      Nsec :  24563560



Sistemas de coordenadas



Sistemas de coordenadas



Árvore de transformações



Árvore de transformações

(no terminal)
rosrun tf view_frames

evince frames.pdf



Transformações



Matlab: Transformações
LaserScan

%cria a arvore de TF no matlab
tftree = rostf

%espera 1seg para receber e mostra as tf disponiveis
pause(1);
tftree.AvailableFrames

%transformar pointcloud2 para o base_link
tfpc2 = transform(tftree, 'base_link', pc2data)

%confere a transformacao
showdetails(tfpc2data)

%a transformacao de laserscan para o base_link 
(precisa ser ponto a ponto)
%cria a msg do tipo ponto
pt = rosmessage('geometry_msgs/PointStamped');

for i=1:size(xy,1)
    pt.Header.FrameId = 'LaserScanner_2D';
    pt.Point.X = xy(i,1);
    pt.Point.Y = xy(i,2);
    pt.Point.Z = 0;
    tfpt = transform(tftree, 'base_link', pt);
    tfxy(i,:) = [tfpt.Point.X tfpt.Point.Y];
end

PointCloud

%cria a arvore de TF no matlab
tftree = rostf

%espera 1seg para receber e mostra as tf disponiveis
pause(1);
tftree.AvailableFrames

%transformar pointcloud2 para o base_link
tfpc2 = transform(tftree, 'base_link', pc2data)

%confere a transformacao
showdetails(tfpc2data)


