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ICinemética

Cinematica ¢é a parte da mecanica classica que
descreve movimento de objetos sem preocupar-se
com as causas

Controlabilidade define caminhos e trajetorias
realizaveis

Dinamica impde restricbes por massa e forcas



Localizacao

Integracao de movimentos

Erros por escorregamento, terreno irregular, obstaculos,
quantizacao, diametro rodas

Robds moveis: contribuicao de cada roda
Avanco por rotacao
Restricoes

movimento lateral
fixacao ao chassis



IModeIo cinematico

Estabelecer velocidade do rob6 em funcao das velocidades
das rodas @ , angulos de direcdo b , velocidades de direcdo
e parametros geométricos do robd
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Robé rigido movendo-se no plano
Pose 3D => (x, y e orientacao)



= Representing the robot within an arbitrary initial frame
= |nitial frame: {X,._}’} } v
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Mapeamento depende do angulo entre frames

A . .
- . 010

_ Ccostd singd 0 T _

R{H)—. —smé  cost 0 b 00 I

0 0 1 B B

M) 0
Yp f &

Deslocamento com velocidade
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No frame do robo isto
parece —5 no seu eixo Y



IRestrigc")es cinematicas

Movimento em plano horizontal

Ponto de contato

Nao deformaveis

Rolamento puro

Sem escorregamentos

Sem friccao para rotacao no ponto contato
Eixos ortogonais a superficie

Conexao rigida ao chassis
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Modelo cinematico direto
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| = dist. roda até centro eixo (P)
| r = raio da roda
| - o = velocidade angular roda i em rad/s
1 - X
e e N Veja: rodas girando em
Contribuicao instantanea de cada direcdes opostas velocidade
roda para avango X, resultante em x é nula
vy = (1/2)r¢, . 0
. - - Em rob0 de duas rodas de
X2 = (1/2)rg, tracdo diferencial basta somar as duas P —
Contribuicao instantanea de cada 00

roda para avancgo y,= zero



=10 = AL 8, ¢ ¢y) S = R(0) 1S,

JTE,

| = dist. roda até centro eixo (P)

r = raio da roda
+i = velocidade angular roda i em rad/s

o A Veja: rodas girando na
Contribuicao instantanea de cada mesma direcdo, rotacao
roda para rotacao em torno de P resultante em x é nula
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= ol = A8, by ) S = R(O) 'S

JTE,

| = dist. roda até centrg eixo (P)

r = raio da roda
. = velocidage angular roda i em rad/s
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Juntando deslocamento e rotacao
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