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Lista de Exercicios 2

1. Uma alternativa para resolver o problema da localizacao de robds méveis sao os receptores de
GPS. Discorra brevemente sobre o funcionamento desse sistema, destacando as principais fontes de
ruido que causam erro na localizacgao.

2. Um método de se estimar a posi¢ao de um robd, sem a utilizacao de GPS é por meio de medigoes
de odometria. Cite trés erros sistemédticos e trés erros nao sistematicos que podem afetar esse tipo
de medida.

3. Considere um robo6 de configuracao diferencial. Se cada roda possuir um encoder, é possivel
determinar a variagdo de posi¢do e de orientacdo do robd em relagdo a uma configuracao inicial
conhecida. Sabendo que cada encoder fornece p pulsos por rotagao e cada roda possui raio r, separadas
por uma distancia b, fornega:

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

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

4. Assuma um sistema de coordenadas onde o eixo y aponte para a frente e o eixo x aponte para a
direita do rob6. Assuma que esse sistema de coordenadas coincida com o sistema do mundo no ponto
inicial. Suponha que um robo diferencial tenha executado os seguintes comandos:

e Andar em frente 0,93m;
e Executar um semi-circulo de 100 graus para a direita com raio de 0,73m;
e Andar em frente por 1,16m;

e Executar um semi-circulo de 56 graus para a esquerda com raio de 1,01m.

a) Qual a distancia total percorrida nos dois segmentos curvos ?

b) Qual a posicao e orientagdo do robd apés a execugao de cada comando 7

5. Explique a idéia bésica do controle proporcional (use como exemplo o controle de posicionamento
de um robo mével). Cite quais sdo os problemas quando nao se ajusta bem o ganho de controle.
Quais desses problemas sao resolvidos pelo acréscimo do termo derivativo (controle PD) e como isso
ocorre?



