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INTRODUCAO

Em competicdes de robdtica é preciso que o robd tenha a capacidade de agir de forma
auténoma. Segundo Costa e Pegoraro (2000) competicdes, como a de futebol de
robds, o dominio é complexo, exigindo um alto grau de autonomia.

Uma das capacidades sensoriais exigida em algumas categorias de competi¢cdes, como
0 sumoO autébnomo, é a reacdo a uma colisdo. Para determinar se alguma colisdao
ocorreu, o rob0 deve coletar informagdes periodicamente do ambiente, utilizando
sensores como um acelerometro, e processar os dados com um algoritmo.

O trabalho tem como objetivo implementar um algoritmo para detectar colisao em
uma plataforma robdtica, baseada em um algoritmo de deteccdo de toque.

DESENVOLVIMENTO:

O algoritmo foi implementado na linguagem C, em uma placa de desenvolvimento com
um microcontrolador ESP32. Ele esta integrado a uma plataforma robdtica, que possui
um acelerémetro MPU-9250, um sensor micro eletromecanico que permite a leitura
de 9 eixos ortogonais, 3 para cada unidade, sendo velocidade angular, aceleragao e
intensidade magnética. O giroscopio, acelerébmetro e magnetémetro estdo contidos no
mesmo encapsulamento.

O robd tem tracdo diferencial provida por dois motores N20. Durante os testes do
algoritmo, foi definida uma rotagdo constante nos motores, para que o robd siga uma
linha reta até o impacto com um objeto disposto 15 cm de distancia.

Os dados sao coletados a uma frequéncia de 20Hz, e processados pelo algoritmo
implementado no microcontrolador. Depois do processamento, os dados sao
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transmitidos pela interface serial, onde sdo capturados por um computador para
possibilitar a analise.

Baseado no algoritmo de deteccdao de toque desenvolvido por Kim (2013), sao
coletados os trés eixos de aceleragao. Com estes valores é calculado a derivada de
cada eixo, subtraindo o valor anterior pelo valor atual. As derivadas absolutas de cada
eixo sao somadas, caso este valor ultrapasse um limite é possivel indicar a ocorréncia
de um toque, ou no caso da implementagdo na plataforma robdtica uma colisdo.
Quatro variaveis foram obtidas na plataforma: trés eixos de acelera¢do e o valor
calculado pelo algoritmo, representado pela varidvel pi. Conforme o grafico da figura
1, em um determinado instante a varidvel pi apresenta um pico indicando que uma
colisdo ocorreu.

CONSIDERAGOE S FINAIS:

Analisando os dados obtidos, foi possivel constatar que o algoritmo consegue detectar
colisdes, mesmo sem aplicar filtros para atenuar ruido. Assim, uma aplicagao robética
que tenha um acelerdmetro e exige uma resposta a uma colisao pode fazer uso do
algoritmo implementado.
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ANEXOS
Figura 1 - Dados coletados
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