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Objetivos do curso

O Estudo dos problemas fundamentais da
robotica mével

O Estudo da utilizacdo de técnicas de estimacdo e
de fus3o de sensores aplicadas na robdtica
movel

Informacgoes

O Avaliagdo:
Nota final: Seminario 40% + Trabalhos 60%

A=
| Sugestdo: usar Python nas implementagdes!
P

a7 Wing IDE 101 + Python 2.7.4 (free!)

O Bit http://wingware.com

m | http://www.python.org , MIT

(] ificial Intelligence: odern Approac ussell and P.
Norvig, Prentice Hall, 2003

®m  Artigos selecionados de conferéncias e periddicos

'

Calendario

7/5 = Apresentagdo + Revisdo de Teoria Probabilistica
14/5 - Localizagdo Markov + Monte Carlo + EKF
22/5 - Mapeamento
28/5 - SLAM (Loc. e Map. Simultédneos)
4/6 — SLAM II + Planejamento (PDM)
11/6 — Semindrios
18/6 — Seminarios
25/6 — IEEE IV (N&o havera aula)

Historico

Unimate (1961) Shakey (1968)
Primeiro rob6 industrial Primeiro robé movel

Historico da Pesquisa em
Robdtica

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
e reactive at lower levels

Probabilistic Robotics (since mid-90's)
* seamless integration of models and sensi
= tries to handle inaccurate models and ser|
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= Passado... = Presente

Robd desarmando bomba em NY

« Presente Robética

= Futuro (muito préximo)...

Auxilio a diregdo usando
Auxilio a diregdo usando visdo computacional
camera térmica

= No Brasil?? Projeto NAV-AG EiD

Objetivo: Desenvolvimento de um sistema de
identificagdo de obstaculos em plantacdes de citricos

Vigéncia: janeiro a setembro de 2012

H Financiamento: Jacto Maquinas Agricolas
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Projeto NAV-AG TRV

Viséo estéreo + Aprendizado de maquina

Projeto NAV-AG (TR

Visdo estéreo + Aprendizado de maquina

Projeto NAV-AG TRV

JAV I na Agrishow 2013

Projeto NAV-AG (TRV]

Jacto JAV I

Rob6 Mével — Modelo Basico

Sensores

GPS

Camera

O Proprioceptivos:
observam o estado
do robd (odometria,
GPS, giroscopios). —

O Exteroceptivos:
observam o estado
do ambiente
(cémeras, Sonares
sonares, Iasers)_ Odémetro (encoder)




Atuadores

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

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

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

e Ambientes reais sdo dinamicos e
imprevisiveis.

e 0Os modelos do ambiente e do robs sédo
imprecisos e incompletos.

=1
=

Odometria Sonar

Robds Moveis - Aplicacoes

Map de minas

Verificacdo daulidade da dgua Navegacdo autdbnoma

#22

Robdtica Probabilistica

Idéia basica: representacdo da incerteza
utilizando teoria probabilistica.

O Percepgdo = estimagao
O Atuagdo otimizagao

Exemplo - Localizacao




Exemplo - Navegacao

Darpa Grand Challenge 2004

Premio de US$1.000.000,00

Desafio: Percorrer 224km
no deserto de forma auténoma

D The Course

106 equipes inscritas e 25 finalistas
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Darpa Grand Challenge 2005

Py Grand Challenge 05
toCs

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 Grand Challenge
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Darpa Urban Challenge 2007

LOEA
City Driving
+ Obey traffic laws 1
+ Safe entry into t
- Safe passage th
intersections
+ safe following or |2
moving vehicles
+ Safe passage of
vehicle

 Drive an alternat
the primary route
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Darpa Urban Challenge 2007

“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 “

“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 “

Video
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Vantagens e Desvantagens

O Trabalha com modelos imprecisos
O Suporta sensores imperfeitos
O SolugGes robustas em situagdes reais

O Atualmente, as melhores solugdes para
determinados problemas da robdtica

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




