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Lista de Exercicios 1

1. Um método de se estimar a posi¢do de um rob6 é por meio de medicoes de odometria. Cite trés
erros sistemaéticos e trés erros nao sistematicos que podem afetar esse tipo de medida.

2. Considere um rob6 de configuragao diferencial. Se cada roda possuir um encoder, é possivel
determinar a variagao de posicao e de orientacao do robd em relacdo a uma configuracao inicial
conhecida. Sabendo que cada encoder fornece ¢ pulsos por rotagdo e cada roda possui um raio r,
separadas por uma distancia b, fornega:

a) A expressao para o deslocamento linear relativo do robo;

b) A expressao para a mudanga de orientagao relativa do robo.

3. Suponha que vocé deseje que um robo diferencial se mova com uma velocidade linear v e uma
velocidade angular w. Quais devem ser as velocidades relativas v; e v, 7 Assuma que a distancia
entre as rodas seja b.

4. Suponha que um robd diferencial tenha executado os seguintes comandos:

e Andar em frente 0.77m;
e Virar a direita por 36 graus em uma curva de raio 0.73m;
e Andar em frente por 1.16m;

e Virar a esquerda por 60 graus em uma curva de raio 1.01m.

Assuma que o sistema de coordenadas originalmente tenha o eixo y apontado para a frente e o
eixo x apontado para a direita do rob6. Assuma que esse sistema de coordenadas coincida com o
sistema do mundo no ponto inicial.

a) Qual a distancia percorrida dos dois segmentos curvos 7

b) Qual a posicao e orientagdo do robd apés cada comando ?



5. Triangulacdo se refere & solugdo de equagoes de restrigdes que relacionam a pose (orientacao
e posi¢ao) de um observador com a posicdo de um conjunto de referenciais. Um robd na posicao
desconhecida X percebe dois referenciais P; e P nas distancias dy e do. Determine a expressao que
relaciona a posicao (z,y) do rob6 tem termos das coordenadas dos referenciais e das distancias d; e
do Considere a distancia entre os referenciais como sendo 7.
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6. Calcule o modelo cinemaético para um robé omnidirecional.



