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Objetivos do curso

O Estudo dos problemas fundamentais da
robotica movel

O Estudo da utilizagdo de técnicas de estimagdo e
de fusdo de sensores aplicadas na robdtica
movel

Informacoes

Calendario

O Avaliagao:
Nota final: Seminario 25% + Trabalhos 50% + Prova 25%

A = 10~8,5, B=8,4~7,0, C=6,9~5,0

Participagdo nas aulas: Importante!!

O Bibliografia:
B Probabilistic Robotics, S. Thrun, W. Burgard e D. Fox, MIT
Press, 2005
m Artificial Intelligence: A Modern Approach, S. Russell and P.
Norvig, Prentice Hall, 2003

m  Artigos selecionados de conferéncias e periddicos

8/5 - Apresentacdo + Revisdo de Teoria Probabilistica
15/5? - Localizagdo Markov + Monte Carlo + EKF
22/5 - N&o haveréa aula (CBSEC)

29/5 - Mapeamento

5/6? = SLAM (Loc. e Map. Simulténeos)

12/6 - SLAM II

19/6 - Planejamento - Proc. de Decisdo de Markov
26/6 - Prova

Historico

Histérico da Pesquisa em
Robdtica

Unimate (1964 Shal 1068
Ynimate(1961) Shakey(1968)
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Primeiro robd industrial Primeiro robé movel

Classical-Robotics (mid-70's)
* deterministic (exact) models
* no sensing necessary

|

Reactive Paradigm (mid-80’s)
* no models
o relies heavily on good sensing

Hybrids (since 90’s)
* model-based at higher levels
* reactive at lower levels

Probabilistic Robotics (since-mid-90°s)
¢ seamless integration of models and sensij
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« Passado...

= Presente

e,
Estacionamento automatico

Rob6 desarmando bomba em NY

= Presente

Auxilio a diregdo usando
cémera térmica

Auxilio a diregdo usando
visdo computacional

Robadtica

= Futuro (muito préximo)...

= No Brasil??

Rob6 Madvel — Modelo Basico




Sensores

GPS

Cémera

O Proprioceptivos:
observam o estado
do rob6 (odometria,
GPS, giroscopios). Laser

O Exteroceptivos:
observam o estado
do ambiente
(cameras, Sonares
sonares, lasers).

Odémetro (encoder)

Atuadores

O Alteram o estado do
rob6 e do ambiente
(rodas, pernas,
garras).

Problemas

e Sensores sdo limitados e imprecisos.
e Atuadores sdo limitados e imprecisos.

e 0O ambiente e o estado interno do rob6
sdo parcialmente observaveis.

e Ambientes reais sdo dinamicos e
imprevisiveis.

e Os modelos do ambiente e do rob6 sdo
imprecisos e incompletos.

Exemplos de Imprecisao
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Odometria Sonar

Robds Méveis - Aplicacdes

Verificacao da ualidade da dgua Navegacdo auténoma

Robdtica Probabilistica

Idéia basica: representacdo da incerteza
utilizando teoria probabilistica.

O Percepgao
O Atuacao

estimacao
otimizacgao




Exemplo - Localizagao

Exemplo - Navegacao
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Darpa Grand Challenge 2004

The Course

Premio de US$1.000.000,00 |2

Desafio: Percorrer 224km
no deserto de forma autéonoma

106 equipes inscritas e 25 finalistas

Melhor resultado: Red team (12km) e« GRA

“Nobody won. Nobody even came close” - CNN g
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Darpa Grand Challenge
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Darpa Grand Challenge 2005

Poe) Grand Challenge 05
ain 2

Premio de US$2.000.000,00

195 equipes inscritas,
23 finalistas
5 terminaram o percurso

Vencedor:
Stanley
(Stanford University)
6h 53m
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Darpa Urban Challenge 2007 Darpa Urban Challenge 2007

Urban Challenge
City Driving | ir,
« Obey traffic laws :

“none of the winning teams had taken any demerits for
traffic violations, and that the winners had all been selected
based on their finishing times “

+ Safe entry into traffic flow

+ Safe passage through busy
intersections

+ Safe following or passage of
moving vehicles

+ Safe passage of a stopped
vehicle

+ Drive an altemate route when

the primary route is blocked

“Tartan's vehicle averaged about 14 miles per hour throughout
the course, which covered about 55 miles. Stanford averaged
about 13 miles per hour, and Virginia Tech averaged a bit

less than that

+ Safe U-tum

60 Mile Supply Mission
Through the City

................................... Video
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Vantagens e Desvantagens

O Trabalha com modelos imprecisos
O Suporta sensores imperfeitos
O Solugdes robustas em situacdes reais

O Atualmente, as melhores solucdes para
determinados problemas da robotica

O Alta demanda computacional
O Pode levar a deducdes erradas
O Métodos aproximados




