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Controle	de	Robôs	Móveis	

Aula	anterior	Aula	de	hoje	



Percepção	

•  Capacidade	do	robô	senCr	(ou	perceber)	as	caracterísCcas	do	
ambiente	em	que	está	inserido	

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

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

	



Classificação	dos	Sensores	

• Quanto	a	medição:		
–  Sensores	PropriocepBvos:	realizam	a	medição	de	grandezas	
internas	ao	robô	

–  Sensores	ExterocepBvos:	medem	informações	do	ambiente	
	

• Quanto	ao	funcionamento:	
–  Sensores	Passivos:	medem	a	energia	do	ambiente	e	sofrem		
muita	influência	deste	

–  Sensores	ABvos:	emitem	sua	própria	energia	e	medem	a	
reação.	

	



Sensores	para	percepção	

• Sonar	

• Laser	Scanner	ou		
LIDAR(Light	DetecCon		
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	



Laserscan	

rosmsg	show	sensor_msgs/LaserScan	



PointCloud2	

rosmsg	show	sensor_msgs/PointCloud2	



Sistemas	de	coordenadas	



Sistemas	de	coordenadas	



Árvore	de	transformações	



Transformações	



Transformações	
Translação	

Rotação	
Matriz	de	transformação	

homogênea	

Vetor	
Homogêneo	 Transformação	



Visualizador	ROS	-	Rviz	


