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Planejamento

« Capacidade do rob6 de, conhecendo o seu ambiente

(mapa), planejar suas acoes visando alcancar um
objetivo

* Existem diferentes tipos de representacao para o
ambiente;:

— Grade (grid) de ocupacao binario
— Grade de ocupacao estatistica

— Grafos (mapas topoldgicos)

— Mapas hibridos



Planejamento
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Coarse Grid Map
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Planejamento

Para realizar o planejamento é preciso:
— Um Ponto de Partida (auto-localizacao)
— Um destino (ponto de chegada)

— O mapa do ambiente

— Um algoritmo de planejamento




Planejamento

* Planejamento “Global”

 Obtencao de um plano (caminho ou trajetodria)
completo

 Execucao da Trajetoria
* “Planejamento” local, ou desvio de obstaculos



Planejamento

« Representacao do mapa do ambiente utilizando
Mapas de Ocupacao (Occupancy Grids)

« “Areas de Inflacdo” ao redor dos objetos!
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Planejamento

1 - Campos Potenciais
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Planejamento - Algoritmos

« 2 - Busca em Grafos
* Representa-se o mapa como um grafo (mapa
topoldgico)
*Aplica-se um algoritmo de busca de melhor
caminho:
- Busca em Largura
- Busca em Profundidade
- Dijkstra
- A*



Planejamento - Algoritmos

* 2 - Busca em Grafos (Exemplo)




Planejamento - Algoritmos

« Busca em Grafos (Exemplo - Busca em Largura)
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Planejamento - Algoritmos

« Busca em Grafos (Exemplo - Dijkstra)
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Planejamento - Algoritmos

* Busca em Grafos (Exemplo - A%*)
- Funcao heuristica: f(n) = g(n) + h'(n)

) - goal
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Planejamento
Construindo os mapas

 |dentificacao dos pontos onde ha obstaculos
* Plotagem destes pontos em uma “matriz”



Planejamento
Construindo o Mapa

Grafo de Visibilidade




Planejamento
Construindo o Mapa

Diagrama de Voronoi




Construindo o Mapa:
Informacoes Laserscan 2D

4) W) sunFeb 1 541PM 1

fyinteract | % MoveCamerz [ TjSelect < ForusCame'a  maMeasure 7 DPoseEstimate 2DNavGodl  § FublishFon: & =

3 Displays 0
v & Glooal Options

Fixed Frame camera_depth_frame
Background Color W48;48;48
Frame Rate 30

v ¥ Gloval status: Ok

 Fixed Frame oK
> & Grid @
» Al imy D
» bl Temperature

@
> A Laserscan @
> @ Camera @

Color Transformer
Set the transformer to use to set the calor of the points.

@ Gamena

Synchronization: | Approximate : | Source: |Pointcloud2 ROS Time: | 1422808830.58 @ Experimental

Reset 8fps



Construindo o Mapa
Informacoes Laserscan 3D




Construindo o Mapa
Informacoes Pointcloud




Matlab: LaserScan

scandata = rosmessage('sensor_msgs/LaserScan')

%cria subscriber
sublaser = rossubscriber('/P3AT/sick/laserscan')

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

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

%Converte em coordenadas XY
xy = readCartesian(scandata)

Laser Scan




Visualizador ROS - Rviz

[ & RViz*
@ Interact | & Move Camera Focus Camera [ Measure 2D Pose Estimate . 2D Nav Goal ¢ Publish Point 9 -
I Displays "
v # Global Options
Fixed Frame map
Background C... [ 48;48;48
Frame Rate 30

v + Global Status: ...
v’ Fixed Frame OK

» & Grid 7}
» ¥z PointCloud2 %)
v =~ LaserScan 7}
» v Status: Ok
Topic [P3AT/sick/laserscan
Unreliable O
Selectable [}
Style Flat Squares
Size (m) 0,1
Alpha 1
Decay Time 0

Position Transf... XYZ
Color Transfor... FlatColor

Queue Size 10
Color W 255;0;0
v L Axes 7}

» v Status: Ok
Reference Frame base_link
Length 1
Reference Frame
The TF frame these axes will use for their
origin.

Add

[© Time
ROS Time: |1466379847.43 ROS Elapsed: |88.79 Wall Time: |1466379847.47 Wall Elapsed: |88.75

(no terminal)
rviz




Planejamento
Construindo o Mapa

Mapa meétrico




Planejamento
Construindo o Mapa

* Convertendo um mapa de
grade (mapa métrico) para um

grafo - maneira simples:

- Para cada posicao do mapa
(grade), inclua um néd no grafo;

- Para cada né do grafo, inclua 4
adjacéncias, para o0os 4 noés
“adjacentes”, isto €&, vizinhos da
direita/esquerda/cima/baixo onde
nao haja obstaculo;



Planejamento

Construindo o Mapa e
Executando os algoritmos (A*)
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Planejamento

Construindo o Mapa e
Executando os algoritmos (A*)
Tarefa

- Construir o mapa (grade) do
Ambiente

- Converter o mapa de grade
para um Grafo

- Executar um algoritmo de
busca (A* ou Dijkstra)
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