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Resumo: O intuito deste projeto é reproduzir um robd
humanoide com 90 c¢cm de altura em um software de
simulacdo, e com isso, aumentar as possibilidades de
criacéo do processo de controle deste robd, denominado
de humanoide TeenSize. Essa aplicacdo nos permite
fazer testes e desenvolver programas de forma virtual
para simular toda movimentacdo e dindmica, avaliar
sensores e atuadores, bem como localizacdo, visdo
computacional e diversas outras aplicacdes.

1. Introducéo
Usualmente quando se trata de robs as pessoas associam
muito com a ficcdo e conhecimentos superficiais, mas
desconhecem o fato de que o mundo da robética é
amplamente diversificado e complexo. Eles podem ser
autébnomos, ou controlados remotamente, podem nadar,
voar, até mesmo caminhar ou jogar futebol. Essas
caracteristicas individuais diferenciam os métodos de
desenvolvimento de cada projeto robdtico e exigem
demasiadamente de uma harmonia com o controle e a
movimentacdo. Baseado nessa ideia de mobilidade a
academia tém voltado suas atencBes para
desenvolvimento de rob6s autdnomos, méveis com cada
vez mais graus de liberdade e independéncia remota [1].

Um bom ponto de partida na descoberta de
tecnologias eficazes para esses problemas de mobilidade
¢ 0 rob6 humanoide. Através dele surgem muitas ideias e
novas formas de tecnologia em busca de aproximacdes
das caracteristicas humanas, seja conversar, correr,
enxergar, localizar, se equilibrar. Entretanto tais
pesquisas exigem investimento e muitos pesquisadores
tém dificuldades em seguir com os projetos. Visto isso, a
oportunidade de desenvolver qualquer projeto de
robdtica se tornou mais cdmoda nos Gltimos anos devido
a simulagdo de rob6s em software. Principalmente, o
aparelhamento aos engines de fisica que utilizam
conhecimentos adquiridos na area de dindmica do corpo
rigido e cinematica aplicada para trazer veracidade as
simulagcfes. Um exemplo é o ODE que ¢é utilizado pelo
Webots para essa funcionalidade e que permite a
movimentacdo do rob6 virtual, visualizacdo de vetores
cinematicos, aceleracdo linear, queda, lancamentos, e €
bastante utilizado em jogos, simula¢éo 3D, modelagem e
mais [2]. O importante é salientar que a virtualizagdo e os
processos de simulagdo apenas exibem o que foram
programados para exibir, e existem limitages quanto ao
seu uso devido a subjetividade que a fisica real impde,
entretanto é um ponto de partida excelente que pode
apresentar muitas situagdes condizentes com a realidade

e com o passar dos anos elas se tornam cada vez mais
realistas [3].

2. Metodologia
Esta sendo utilizado todos os materiais disponiveis
nos laboratérios direcionados a equipe de robética da
FEI, bem como, auxilio dos professores e pessoas ligadas
ao projeto e principalmente os computadores do
laborat6rio com Webots e outros softwares.

A prética consiste em reunir os desenhos das pecas
do robd humanoide TeenSize, que ja foram
desenvolvidas, fazer a importagio no Webots e
reproduzir todos os detalhes, inclusive todos os motores
e sensores que podemos eventualmente trabalhar, a fim
de criar a sua virtualizacdo e trabalhar com o ambiente
deixando - o parecido com uma situacdo de jogo. E
depois utilizar as funcbes do software para extrair dados
de movimentag&o utilizando a ferramenta motion editor
que configura as posi¢Ges dos servos motores a cada
etapa do movimento. E realizar testes de codigos que
serdo utilizados no cenario real. Esses testes sdo de suma
importancia para obter uma ideia precisa de como estara
0 rob6 depois de fisicamente pronto e de como ele vai
reagir as adversidades impostas numa situacdo real
desde que sejam devidamente simuladas em softwares,
0 que ndo for simulado pode apresentar situacBes que
ndo foram previstas anteriormente.

3. Resultados

Depois de estudar as maneiras de construir o rob6 no
software foi realizado o modelo a partir dos desenhos das
pecas. Resumidamente a construgdo se baseia em inserir
articulagBes conectando as pe¢as num Sistema baseado
em nos. Esses nds possuem hierarquia os chamados
parents e children. Baseado nisso, existem diversos tipos
de nés com varias funcionalidades para personalizar a
execucgdo do seu robd. Para modelar o robd foi utilizado
alguns nodes, estes que serdo brevemente detalhados a
seguir:

Solid

S8o aqueles que podem ser movimentados no
ambiente de simulacdo e é possivel configurar suas
propriedades fisicas para que atuem como seriam fora da
simulacéo.

Transform

E um node de agrupamento que se baseia em
relacionar o sistema de coordenadas do children com o
parent.
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Group

Group node é utilizado para organizar em um
Gnico né uma quantidade de partes de um mesmo objeto,
por exemplo pode — se adotar as pe¢as de um brago ou
uma perna em um group.

Hinge Joint

Este node serve para adicionar uma junta, ou
articulagdo. Existem algumas caracteristicas deste no
como: hingejoint parameters, end point e device, que
serdo abordados mais adiante.

Robot

Esse né é proprio para criacdo de quaisquer tipos
de rob6s.

Com todas essas fungbes muitas aplicagBes
podem ser testadas antes de sua real implementacéo.

Este é o resultado da modelagem do rob6 no Webots.

Figura 1 — Rob6 modelado em software

O processo de montagem é bem simples, na
children do Robot Node deve ser criado um Solid Node,
este representara todo o peito do robd. Na children deste
Solid Node foi criado um Group Node que ir4
basicamente reunir todas as pegas que compdem o peito.
Basta importar as pecas necessarias e arranja-las como
elas devem estar na realidade. Na mesma children onde
foi criado este Group deve — se definir também 5 juntas
criando Hinge Joints, essas juntas serdo ambas as pernas,
0s bracos e o pescoco. Uma Hinge Joint permite inserir
uma junta com um grau de liberdade e possui algumas
caracteristicas para se definir onde essa junta sera
colocada, este subnode se chama Hinge Joint Parameters.
Nele deve ser definida a “anchor” que seria 0 ponto exato
de conexdo da peca anterior e a peca subsequente, no caso

0 peito e uma perna por exemplo. Este pardmetro assim
como outros séo definidos por posi¢des nas coordenadas
Xyz observaveis no ambiente de simulacéo, sdo pontos no
espaco e esses valores sdo obtidos por referéncia da
translacdo de outras pegas. Além da anchor ainda ha o
axis, que é o campo responsavel por determinar o eixo de
rotacéo da peca e a Damping constant, que se trata de um
fator multiplicativo da forca do movimento que é
aplicada sobre a junta. Este valor pode ser 0, ou seja, ndo
h& forcas aplicadas, valores maiores significam que
alguma parte da forca seré exercida diretamente na junta,
no nosso caso foi setado em 0,1 essa constante. Ainda é
possivel inserir um dispositivo nas juntas, como ja foi
citado, através do campo Device. Para o robé em questdo
foi escolhido o Rotational Motor com limites minimos e
maximos para simular um servomotor, atrelado a este
motor foi inserido um Positional Sensor, um dispositivo
que 1€ a posicéo do motor conforme ele rotacione, isso é
muito Gtil para buscar a posicdo do servo em algum
possivel algoritmo de controle.

4. Conclusotes

O trabalho segue com progressos, contudo ainda
esta no processo de desenvolvimento e algumas
funcionalidades serdo acrescentadas. Sua aplicacdo pode
auxiliar na diminuicdo de tempo e custo de criagdo, pois
para projetar algo funcional leva-se tempo e muitas
tentativas falhas antes de encontrar uma dire¢do correta,
com esse projeto conseguiremos sempre ter um ponto de
partida para uma aplicacdo real.
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