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Rob0s Moveis Autonomos

e Objetivos

Fornecer o conteldos tedrico-pratico basicos relativos a
Robadtica Mével Autdbnoma, visando o projeto de
sistemas de controle robdético inteligentes e robustos.

e Programa

- Visdo geral da area de robdtica moével, apresentando um histérico e
as técnicas de navegacao de robds méveis mais utilizadas na literatura;

- Apresentagao dos componentes e subsistemas de robds moveis
autdbnomos, incluindo microprocessadores, sensores e atuadores;

- Introdugéo de conceitos de controle de navegagado em robds moveis:
Auto-Localizagéo, Planejamento de Trajetdrias e Navegacao Robdtica;

- Apresentacéo das principais técnicas para obtencao de autonomia,
inteligéncia e adaptabilidade;

- Aplicacdes em tarefas de exploracédo, navegacao, coleta de objetos e
planejamento de estratégias;

3 - Algoritmos de controle inteligentes aplicados a robética mével.
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Robos Méveis Autonomos
e Cronograma de Aulas

A01 - 23/02 - Apresentacéo da Disciplina. Introdugdo: Robds Méveis (RMA).

A02 - 02/03 — Robds Méveis Autdnomos: Histéria, Tipos, Aplicacdes e Desafios.

**% . 09/03 - SEM AULA - Carnaval (Quarta de Cinzas)

A03 - 16/03 — Sensores e Atuadores: Tipos de Sensores e Atuadores.
Simulagdo: Modelos Sensoriais e Modelos Cinematicos.

AO4 - 23/03 - Sensores e Atuadores. Temas de Trabalho: Discusséo. Exerc. & Pratica.

AO05 - 30/03 — Controle e Autonomia: Modelos de Controle de Rob6s Auténomos.
Arquiteturas de Controle Reativa e Deliberativa.

A06 - 06/04 — Arquiteturas de Controle: Controle Hierarquico, Modular, Hibrido.
Problema da Localizacdo (Where am 1?)

A07 - 13/04 - Entrega/Apresentacao do Trabalho (TR)

**% . 20/04 — SEM AULA - Semana Santa/Tiradentes

A08 - 27/04 — Algoritmos p/RMAs: Auto-Localizacéo

<*>- 02/05 - Limite para trancamento de matricula

A09 - 04/05 - Algoritmos p/RMAs: Construgdo e Uso de Mapas

A10 - 11/05 - Algoritmos p/RMAs: Planejamento de Trajetérias e desvio de obstaculos

Al11- 18/05 - Algoritmos p/RMAs: Visdo Computacional e Navegacéao Visual

Al12 - 25/05 — Algoritmos p/RMAs: Robds Indoor para Monitoramento e Vigilancia

A13 - 01/06 - Algoritmos p/RMAs: Veiculos Autbmomos e Conduc¢éo Assistida

Al4 - 08/06 — Apresentacdo Trabalho Final (TF)

A15 - 15/06 - PROVA FINAL (PF)

A16 - 22/06 - Apresentagdo de Trabalhos / Disponivel para esclarecimento de duvidas

< A17 - 29/06 - SUB (Prova substitutiva da PF)
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Rob0s Moveis Autonomos

e Material de Apoio

Material on-line:

WebPage do Professor - http://www.icmc.usp.br/~fosorio/
Wiki ICMC - http://wiki.icmc.usp.br/  (CoTeia Wiki)
http://wiki.icmc.usp.br/index.php/SSC-714-2011(fosorio)

Informagées Complementares e Atualizadas:
> Consulte REGULARMENTE
> o material disponivel no Wiki ICMC

Veja a secéo "Material de Aulas"
Veja também a segéao "Material Complementar"

5 Disponiveis no Wiki ICMC
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Robos Méveis Autonomos

Ll € X O W (8 btip/wwwicme.uspbi/~fosorio/

USP - Universidade de So Paulo, Sdo Carlos / SP
ICMC - Instituto de Ciéncias Matematicas ¢ de Computagdo
SSC - Departamento de Sistemas de Computagdo

e Material de Apoio B3 o5 use
Pdgina Web Ofical na USP

=—rulam Homepage in English

Prof. Dr. Fernando OSORIO

\Afiliacdo Profissional:

IProfessor do [CMC-USP (Universidade de Sao Paulo)
Departamento de Sistemas de Computagio - SSC

Linha de Pesquisa: SEER - Sistemas Embarcados Evolutivos ¢ Robéticos
Membro do LRM - Laboratorio de Robatica Movel.

Membro da [EEE-CS, ACM e SBC.

Ensino

Disciplinas 2009/1:
« SSC0100: Introdugho & Ciéneia da Computagdo I - Prética
. - J ica Profissional

o $8C0714: Robds Méveis Autdnomos

Disciplinas 2008/2:
 SCE-283: Li de g0 e Apk
 SCE-541: Arquitetura de Computadores
® SCE-545: C dores, Sociedade ¢ Etica P;

« SCE-703: Proj. Implementagio de Sistemas Embarcados [
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co Fayoritos

Eerramentas  Ajuda

3. Material de Apoio

Rob0s Moveis Autonomos

WIKI do ICMC

Lo

hittp:/fwiki.icmc.usp.br/index. php/SSC-714.

pagina | [ discussdo | [ editar | [ histéria | [ eliminar | [ mover | [ desproteger |

2 Fosoro  minha diseus

[ vigiar |

SSC-714

No Jupiter-web: [ementa &

Trabalhos Praticos
= Datas das Provas

pesquisa

= Divulgaco de Notas
[ ]

ferramentas = Material Complementar

= Pagines afluentes
Ateragdes
relacionadas
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Robos Moveis Autonomos
e Material de Apoio

LRM, LCR, Grupo SEER, Proj. SENA

SBC - JAI 2005, JAI 2009

INCT-SEC - Instituto Nac. de C&T
Sistemas Embarcados Criticos

@r ex o (O] 005t

3. Material de Apoio

Laboratério de Robética Mével

Bem vindo!

neigenies - - Stnas computabnal rcaniguraves,
ol 6o Glis Areos AOJIaGos & ARONALA O ADNHNG Lo Con 1R & e, AR DS
lomenigs ¢ o dos el cesemindcs

News

A 5452008 ROBOT - pecal ackcnisignt Hobole Sysiens

Prejto SENA - Cooprss 3 com o Laosratbesceecainka - EESBUSE.

© Conro scssinc

XXV Congresso da SBC
MINL-CURSO - JAI2005 / Jornada de Atualizagio em Informitica
Jullo/2005 - UNISINOS - Sio Leopoldo/RS

"Computagao Embarcada: Projeto ¢ Implementaco de Veiculos Autbnomos Inteligentes”

‘Responsaveis:

Prof Dr. Fermando Osério

SLIDES d spresetagioEim ot PDF)

Parte 1 Prof Heinen - Slies (Parte T) - Sides (Pt 1)
eher - Sides

TEXTO do M- Carso - Asquivo PDE [eépiatocal]

RESUMO do M Cisso

httpy/csbc2009in.

BRASILEIRA DOE COMPUTAC:

Os Grandes Desafios Cientificos ¢ os
impactos da Computacdo na Sociedade

Eventos

Colior ca: Brasi/ INRIA

Programagao
COMPUTEC -XI Computagio e Mercado

Q- Curso de Qualidads

Coordenagao

Pesqusa cn Ve

LINKS Conplemestares:
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Rob0s Moveis Autonomos
e Bibliografia

Bibliografia Basica:

- Dudek, Gregory & Michael Jenkin. Computacional Principles of Mobile Robotics.
Cambridge Press, 2000.

- Mataric, Maja J. The Robotics Primer. MIT Press, 2007.

- Bekey, George A. Autonomous Robots: From Biological Inspiration
to Implementation and Control. The MIT Press: Cambrigde, London. 563p (2005).

Bibliografia Complementar:
- Arkin, Ronald C. Behavior-based robotics. Cambridge, Mass. : MIT Press, c1998.
- Thrun, Sebastian; Wolfram Burgard; Dieter Fox. Probabilistic robotics.
Cambridge, Mass. : MIT Press, c2006.
- Braunl, Thomas. Embedded robotics : mobile robot design and applications
with embedded systems. Berlin; New York : Springer, c2006.
- Jones, Joseph L.; Bruce A. Seiger; Anita M. Flynn.
Mobile robots : inspiration to implementation. Natick, Mass. : A.K. Peters, c1999

- Siegwart, Roland & lllah R. Nourbakhsh. Introduction to autonomous mobile robots.

° Cambridge, Mass. : MIT Press, 2004
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Robos Méveis Autonomos
e Bibliografia

Bibliografia...
- Brooks, Rodney. Cambrian Intelligence:The Early History of the new Al. Bradford Book.
MIT Press, 1999.

- Pio, J. L. de Souza e Campos, M. F. M. (2003). Navegagcao Robética. XXII Congresso da SBC.
Anais JAI'03. Campinas, SP.

- Medeiros, Adelardo A.D. (1998). A Survey of Control Architectures for Autonomous Mobile
Robots. JBCS - Journal of the Brazilian Computer Society, Special issue on Robotics. v.4, n.3.

- Latombe, J. (1991). Robot Motion Planning. Kluwer Academic Publisher, Boston, MA.

+ Referéncias de l.A. (A.l. and Machine Learning):
- Mitchell, T. M. Machine learning. New York: McGraw-Hill - Computer Science, 1997. 414p.

- Haykin, Simon. Neural Networks: A Comprehensive Foundation. Prentice-Hall. 2nd Ed.
1999. 842p. (Traducéo: Neural Network: Principios e Pratica. Bookman, 2001).

- Rezende, Solange Oliveira. Sistemas Inteligentes: Fundamentos e Aplicacdes.
Manole Editora. 2003. 525p.

- Mitchell, Melanie. An introduction to genetic algorithms. MIT Press, 1996. 209.p.

+ Referéncias:

- - SBC JAT 2005, SBC JAI 2009, Web: Artigos, Teses...
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Rob0s Moveis Autonomos

e Referéncias
Links...

LRM - http://www.Irm.icmc.usp.br/

PROJETO SENA - http://www.eesc.usp.br/sena/

CURSO JAI 2005 - http://osorio.wait4.org/palestras/jai2005.html

CURSO JAI 2009 - http://osorio.wait4.org/palestras/jai2009.html [ usp / guest ]
Tutoriais SBIA 2010, CLEI 2010

INCT - SEC
http://inct-sec.org/

HomePage do Prof. : http://www.icmc.usp.br/~fosorio/

Simuladores:
Player-Stage

1 Microsoft Robotic Studio
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Robos Méveis Autonomos

e Trabalhos e Provas

Trabalhos Praticos: TR e TF
Prova: PF

Avaliacado da Disciplina SSC-714:

TR - Trabalho Individual (Teoria: Relatério + Apresentagao “FastForward”)
Seminario sobre uma aplicagdo de Robdtica Movel

TF - Trabalho em Grupo (Pratica)
Controle de Robds Moveis: Implementacao, Algoritmos, Simulagéo

PF - Prova Final Individual
Avaliacao Individual / Prova Escrita
SUB- Prova Susbtitutiva (Substitui PF)

12
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Rob0s Moveis Autonomos

e Critérios de Avaliagédo da Disciplina SSC-714

Requisitos para Aprovagao:

- Frequéncia minima: 70%

- Média Final da Avaliagcdo (MF) > 5.0
Pesos: 20% Trab.1 (TR) + 40% Trab.2 (TF) + 40% Prova Final (PF)
Nota minima: 5.0 em cada uma das 3 avaliagdes

Média Final:

SETR>50eTF>5.0 e PF>5.0
ENTAO MF =20% TR +40% TF + 40% PF
SENAO MF = Min{TR,TF,PF} /* Precisa alcancar 5.0 em cada uma das 3 notas! */

SE MF >=5.0
ENTAO "Aprovado"
SENAO SE MF >=3.0
ENTAO "Recuperagao” [ Procedimento de Recuperagao: a ser definido posteriormente]

13 SENAO"Reprovado”
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e Critérios de Avaliacao da Disciplina SSC-714

Requisitos para Aprovagao:
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SCIENTIFIC

Bill Gates writesthat =
ewery homs will spon have
smart mobile dewvices

Evolition and Cancer

Can Ethanaol
Replace Gasobne?
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Robos Méveis Autonomos

Scientific American - January 2007

A Robot in Every Home

The leader of the PC revolution predicts that
the next hot field will be robotics

By Bill Gates

Imagine being present at the birth of a new industry.

It is an industry based on groundbreaking new technologies,
wherein a handful of well-established corporations sell

highly specialized devices for business use and

a fast-growing number of start-up companies produce
innovative toys, gadgets for hobbyists and other interesting
niche products. But it is also a highly fragmented industry

with few common standards or platforms.

Projects are complex, progress is slow, and practical applications
are relatively rare. In fact, for all the excitement and promise,

no one can say with any certainty when--or even if--this industry
will achieve critical mass. If it does, though,

it may well change the world.

Of course, the paragraph above could be a description of
the computer industry during the mid-1970s, around the time
that Paul Allen and I launched Microsoft.
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Robos Méveis Autonomos

Exemplos de Aplicagdes...

Ficcao?
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Rob0s Moveis Autonomos

Exemplos de Aplicagoes...
Produtos Comerciais

\

(0 !O
L
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Robos Méveis Autonomos

Exemplos de Aplicagdes... Cientificas
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Rob0s Moveis Autonomos

Exemplos de Aplicagoes...

Th‘e rowver goes a little too far and
begins to climb Yogi CNASA)
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Robos Méveis Autonomos

Exemplos de Aplicagdes...
Pesquisa

] tooa] sov] s robo| 1| scon remove] s trn) 2’

) 1ma] v s oot |

Photo Alain Herzog
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Rob0s Moveis Autonomos

Exemplos de Aplicagoes...
Pesquisa e Aprendizado

SN

21
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Robos Méveis Autonomos

@ 3

Exemplos de Aplicagde

S...
P
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Rob0s Moveis Autonomos

Exemplos de Aplicagoes... @
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Robos Méveis Autonomos
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Rob0s Moveis Autonomos

Referéncias Complementares...

Exemplos de Aplicagdes desenvolvidas no LRM no ICMC

YouTube
*  Curso de Programagio de Robds
http://www.youtube.com/watch?v=pulgqmRyBeO0

*  Robds Moveis (Sist. de Visio) - http:/www.youtube.com/fsosorio

*  Veiculos Autonomos (LRM) - http://www.youtube.com/Irmicmec/

SlideShare
*  Curso de Programacio de Robos a Distancia (PUC-RS + ICMC)
http://www.slideshare.net/fosorio

25 (Robds localizados em Sao Carlos controlados de Porto Alegre)
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Robos Méveis Autonomos

Referéncias Complementares...

Exemplos de Aplicacdes desenvolvidas no LRM no ICMC

Fotos Picasa:

http://picasaweb.google.com/fosorio/USPICMCLRMLaboratorioDeRoboticaMovel#
http://picasaweb.google.com/fosorio/USPProjetoSENAGisa#
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USP - Universidade de Sao Paulo - Sao Carlos, SP
ICMC - Instituto de Ciéncias Matematicas e de Computacgao
SSC - Departamento de Sistemas de Computagao

Prof. Fernando Santos OSORIO

PAE Gustavo Pessin

Web institucional: Http://www.icmc.usp.br/ssc/

Pagina pessoal: Http://www.icmc.usp.br/~fosorio/

E-mail: fosorio[at]{ icmc.usp.br, gmail.com } # pessin[atlgmail.com

Disciplina de Robés Moéveis Autonomos

Web Disciplinas: Http://www.icmc.usp.br/~fosorio/
Wiki ICMC: http://wiki.icmc.usp.br/index.php/SSC-714
> Programa, Material de Aulas, Critérios de Avaliagao,
> Material de Apoio, Trabalhos Praticos
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