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Problema de controle autbnomo veicular

AHipotese:
AVeiculo = sistema Markoviano

AUsar técnicas de controle
Markoviano para operacao
autbnoma




Sistema linear sujeito
a saltos Markovianos-
Exemplo

w 6lo 60,
parai=1, 2, 3 (modos do sistema).

of 6 10
A 6 : matriz nominal
A 16 : erro de modelagem

0 0 160
A 6 : matriz nominal
A 1 6 : erro de modelagem

A Y transicio entre os modos
(descrita por probabilidade)

CAMINHAD

CAMINHAD

MARCHASDESAS

MARCHASDE1 A4 |

CAMINHAOD

MARCHASDE 9 A 12
——> TROCA DE MARCHA




Modelo dinamico do caminhao

ENTRADAS SAIDAS

FREIO Caminhdo de cambio VELOCIDADE
> automatico (S|stema >
Markoviano) ~
VOLANTE ORIENTACAO
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A As trocas de marcha causam mudancas abruptas na dinamica do veiculo
A Associar diferentes marchas a diferentes modos de um sistema Markoviano

A Ainda, as equacdes que descrevem a dindmica do caminh&o s&o nielineares
A Associar diferentes modos a diferentes pontos de operacéo (pontos de linearizacdo)



Diagrama de blocos do sistema
controlado
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Estrutura do controlador

ASubdivisdes do controle:
ALongitudinal Y velocidade
Alateral Y estercamento

AAlgoritmo de Controle

AConforme teoria de sistemas lineares sujeitos a saltos Markovianos
encontrada em (Terra et al, 2014)



Etapas do projeto

Modelos teoricos da literatura sobre dinamica veicular
Estimativa de parametros reais dos modelos

Projeto e simulacao do controlador

Implementacao e testes

= WEIDE =



Obtencao de dados para estimativa de
parametros

Inicio do ensaio veicular

Bag de dados do ROS

Dados de saida do modelo

Pré-processamento dos dados

Algoritmo de estimativa de parametros

Parametros do modelo



Infraestrutura dvista externa




Infraestrutura - equipamentos

10



Exemplo de estimativa dos
parametros para controle
longitudinal



Algoritmo de estimativa de parametros

ABaseado em técnicas deLyapunov
ADerivado de aplicaces de controle adaptativo

ANecessita de entradas suficientemente ricas para excitar todos
0Ss modos do sistema (isto €, entrada com varios componentes
de frequéncia)

AA cada passo de estimativa, atualiza os parametros baseado na
estimativa anterior e nos estados atuais
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Leitura dos dados via terminal

lucas@lucas-VirtualBox:~/Documents/can_filesS rosbag info agosto-2014-voltal.bagl
agosto-2014-volta..bagl
2.0
15:045 (904s)
Aug 13 2014 09:50:27.05 (1407934227.05)

2:?!:‘1;[%2@14 10:05:31.81 (1407935131.81) TipOS dOS dadOS

4178069

bond/Status

carina2_msgs/Brake
carina2_msgs/Throttle
carina2_msgs/VehicleState
diagnostic_msgs/DiagnosticArray
geometry_msgs/PoseStamped
geometry_msgs/PoseWithCovarianceStamped

geometry msgs/TwistWithCovarianceStamped

geometry_msgs/Vector3Stamped
nav_msgs/Odometry
rosgraph_msgs/Log
sensor_msgs/Imu
sensor_msgs/MNavSatFix
septentrio_asterxl drive

std msgs/Int32

Message

tentrio_asterx2

[eacc84bf5d65b6777d4c50f463dTbocs]
[4bea522f9243fd34ea7bc74ceB85697a8]
[de53817de@764f9ee90dbc89c4cdd751]
[d59fbbsfsef426518dc752cfb6444965]
[3cfbeff@55e708a24c3d946a5¢c8139¢cd]
[d3812c3cbc69362b77dcOb19b345F8F5]
[953b798cAf514FffO60a53a3498ce6246]

6a62c6daael103f4ff57a132d6T95cec2]
[2d3a8cd499b9b4an249fb98fdascfaq8]
[37544fd84aaea2982302677ab256375a]
[da59089fbe378aeaf85e547e830cc1bb7]
[992ceBal1687cec8c8bd883ec73cadidl]
[94810eddas83a504dfda3829e70dTeec]

Topicos encontrados

Jasterx2_node/fix msgs : sensor_msgs/NavsatFix

/asterx2_node/poseCov msgs : geometry_msgs/PoseWithCovarianceStamped
Jasterx2 node/septentrio msgs : septentrio_asterx2 _driver/septentrio_asterx2
Jasterx2_node/twistCov msgs : geometry_msgs/TwistWithCovarianceStamped
/brake_commands msgs : carina2_msgs/Brake




Leitura dos dados via terminal

Dados daController Area Network
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