Localizacao de Um Robo Humandide Usando Cameras
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Introducao

Rob0s verdadeiramente autondonomos devem ser capazes de se deslocar adequada-
mente em um ambiente e para isso precisam estimar sua localizacdo de forma pre-
cisa. O processo de localizacdo depende fortemente dos tipos de sensores presentes
no sistema. Neste trabalho realizamos a localizacdo do rob6 humandéide NAO-H25,
que possui duas cameras, uma apontada para a frente e outra diagonalmente apon-
tada para o chao.
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Figura 2: Sensores

Figura 1: Robo NAO
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Figura 3: Visdao do Topo Figura 4: Visdo Lateral

Aplicacdo: Interacao entre Robos

Um dos grandes desafios da robética atual é a comunicacdo e interacdo entre di-
ferentes tipo de rob0s e até mesmo entre robds e humanos. Realizar tarefas como
pegar um objeto e leva-lo a um destino pode ser muitas vezes invidvel para um
tinico robd, por isso nosso grupo de Roboética trabalhou no desenvolvimento de
uma Ontologia para Robotica e Automacdo [1] a fim de definir formas de conhe-
cimento compartilhado facilitando a interacdo humano-rob6 e rob0-robo. Nesta
ontologia, dentre outras coisas, foram especificados conceitos de posicionamento,
como regioes e pontos, e operadores espaciais, como “perto”, “longe”, “a esquerda”
e "a direita”.

A tarefa desenvolvida neste trabalho é parte de uma aplicacdo de interacdo en-
tre robOs heterogéneos e consiste na localizacdo do rob6é humanoide dentro de um
ambiente composto por uma mesa e um robo terrestre. O objetivo da interacdo é
aproximar o humanodide da mesa para que ele possa pegar um determinado objeto
e posteriormente se aproximar do rob0 terrestre para lhe entregar o objeto. Este tra-
balho foca na localizacao do robd durante seu deslocamento até a mesa utilizando

a informacado dos operadores espaciais.

Figura 5: Ambiente do experimento.
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Localizacao

A localizag¢do do rob6 humanotide no ambiente é feita a partir da informacdo de
marcadores colocados no cendrio. O posicionamento da mesa é indicado por mar-
cadores fixados na parede atras dela. Com isso é possivel inferir a localizacdo do
objetivo em relacdo ao humandide usando operadores espaciais, permitindo que
ele se desloque na direcdo e sentido do local desejado.

Figura 6: Marcadores utilizados.

Os operadores espaciais de “esquerda/direita”, utilizados no deslocamento do
humanoide até a mesa, sdo obtidos pela analise de marcadores bem atastados ho-
rizontalmente (i.e. marcadores A e C da Figura 5). Ja os operadores espaciais
de "perto/longe”, utilizados para indicar a chegada no objetivo, sdao obtidos pela
andlise de marcadores proximos verticalmente (i.e. marcadores B e D da Figura 5).

Figura 7: Inclinacdao horizontal do marcador

Figura 8: Inclinacdo vertical do marcador

Através da identificacdo de marcadores nas imagens captadas pelo rob0 é possivel
estimar a posicao do mesmo no espaco. Da posicdo, em pixels, de cada marcador
identificado pelo rob6 sao extraidas as medidas a e 3, que correspondem, respec-
tivamente, aos angulos de inclinacdo horizontal e vertical da camera em relacdo
ao marcador. As informacOes desses angulos sao utilizadas como referéncia para
o deslocamento do humanoide até a mesa. Por exemplo, o robd percebe que esta
proximo do objeto quando os valores a dos marcadores das pontas (i.e. marcadores
A e C da Figura 5) tem modulos maiores que um certo limite.

Resultados e Conclusao

Durante os experimentos verificou-se que é possivel fazer um ajuste grosso da
posicao do robd, o que é justamente a funcdo de operadores espaciais qualitati-
vos, isto €, determinar por exemplo se o robd estd perto ou longe de algo. No
entanto, as informacg0Oes desses operadores nao sao precisas o bastante para efetuar
um ajuste fino, dificultando o localizacdo exata do objetivo e conclusao com sucesso
da tarefa (i.e. pegar a caneta que estd sobre a mesa). Um dos principais fatores é a
movimentacdo muito instavel do humanoide, que dificulta ajustes precisos de po-
sicionamento. Outro problema esta na simplicidade da distribuicao de marcadores,
pois ndo foi possivel espalhar muitos deles no ambiente devido a restricoes da API
do rob0 (e.g. somente a camera superior funciona adequadamente).

O projeto, no momento, ndo foi acoplado com a ontologia, porém possui todas as
informacgOes necessdrias para defini¢do formal dos operadores espaciais. Em breve
sera iniciado o trabalho de integracdo do projeto atual com a ontologia, para com-
partilhar entre os rob0s as informacoes de posicionamento.
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