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* Especificacdao do Trabalho:

- Data limite para defini¢do do Projeto Pratico: 19/05/2010 (Definicado Grupo/Projeto)
- Data da Apresentacao: 09/06/2010 ou 23/06/2010 (Seminario apresentando o Projeto Pratico)
- Data da Entrega do Trabalho Pratico: 23/06/2010 (Documenta¢ao/Implementacio)

- Defini¢ao dos Grupos:

+ Serdo formados grupos com 2 alunos em cada grupo (escolha livre entre alunos).

+ Em casos especiais (trabalhos cujo nivel de complexidade seja muito grande), onde seja mesmo
necessario um nimero maior de alunos, entdo serdo aceitos grupos de no maximo 03 alunos.
Estes casos precisam ser DISCUTIDOS e APROVADOS previamente pelo professor.

- Detalhes sobre o Material a ser entregue:

+ Trabalho Escrito: Documento descrevendo o trabalho (objetivos, métodos usados, problema
tratado, implementacao, instrucdes de uso e resultados).
Devera ser entregue ao professor em formato digital (.doc ou .pdf) no dia da apresentacao.

+ Apresentacio: prever uma rapida apresentagdo do trabalho de 10 a 15 minutos.
Os alunos devem apresentar de modo direto e sucinto o trabalho implementado.

+ Implementacio: o projeto pratico deve envolver uma implementagdo, seja ela um programa
desenvolvido completamente pelo grupo, ou também poderd ser, um modulo de um
programa a ser usado junto a uma outra ferramenta (e.g. um controlador para uso com o
player-stage). O tema da implementa¢do tem que ser definido previamente em acordo com o
professor — ver a seguir as sugestoes e detalhes sobre os projetos.

- Detalhes sobre a Apresentacao:

+ Projeto a ser apresentado em aula para o professor e os colegas.
+ Preferencialmente com uma demonstracao pratica do projeto desenvolvido.
+ Dura¢do maxima do seminario: 10 a 15 MINUTOS



* Detalhamento sobre 0 TRABALHO PRATICO:

= O trabalho ¢ préatico, portanto requer que seja implementado um programa ou modulo de
um programa maior.

= O trabalho pode ser implementado em diferentes plataformas e linguagens (C, C++, Java,
Python, MatLab para Linux ou Windows).

= O trabalho pode ser implementado integralmente pelos alunos (sem uso de ferramentas ou
bibliotecas externas), ou se quiser, pode ser implementado com o uso de uma plataforma de
software (por exemplo: Player-Stage-C/C++, RoboCode-Java, OpenCV-C/C++, etc).

= Se o aluno fizer uso de uma plataforma de software ou mesmo de trechos de codigo
“recuperados” da Internet, deve OBRIGATORIAMENTE fazer referéncia de modo
explicito na documentacao ao uso das plataformas e programas externos (com endereco de
onde foi baixado o c6digo).

* TEMAS SUGERIDOS E EXEMPLOS DE PROPOSTAS DOS PROJETOS PRATICOS:

1. Simulacdo de um veiculo autobnomo para navegacao em estradas usando o player-stage.
Assume-se que o mapa sera da forma de uma estrada, com obstaculos estaticos (carros
estacionados) e/ou dinamicos (pessoas), onde o veiculo deve seguir o trajeto da origem
até o seu destino. Exemplo:
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2. Implementar um sistema de navegacao baseado em mapas métricos. Considerar que dado o
mapa do ambiente e a posicao inicial e de destino do robo junto a este mapa:
1) O robd devera ser capaz de estimar aproximadamente sua posicao no mapa;
i1) O robo devera ser capaz de desviar de obstaculos que estdo presentes no ambiente mas
que nao foram descritos no mapa (cadeiras, mesas);
ii1) O robd devera ser capaz de realizar um deslocamento de sua posi¢do inicial até a
posic¢ao final (aproximada), desviando dos obstaculos descritos no mapa ou nao.

3. Implementar um sistema de navegagdo baseada em mapa topologico para ser usado junto
ao Player-Stage. O usuario deve fornecer apenas um mapa topologico (ndo métrico, apenas
de conectividade), indicando o ponto de origem e de destino. O robé movel deve ser capaz
de tracar sua rota, se deslocando da posi¢cdo origem até a posi¢do de destino, seguindo as
informacdes do mapa topologico. Neste ambiente todos os obstaculos sdo estaticos € o
mapa topologico reflete a estrutura de um ambiente composto por corredores e salas, sem
obstaculos que possam dificultar sua passagem. O mapa topoldgico deve poder ser
facilmente descrito através de uma representacao de alto nivel (arquivo texto simples).

4. Implementar um sistema de visao do tipo “follow-me”, baseado no uso do OpenCV ou do
Player-Stage (Gazebo). Um robd deve seguir (acompanhar) uma marca visual/perceptiva
quer ira se deslocando na sua frente. A marca visual/perceptiva pode ser definida pelo
grupo, podendo ser uma ou mais marcas que irdo identificar o objeto movel que esta sendo
seguido. O sistema de acompanhamento do tipo follow-me deve ser robusto para seguir o
objeto mesmo se ele perder momentaneamente o contato visual com o objeto alvo (no caso
de uma curva fechada).

5. Implementar um algoritmo de planejamento de trajetdrias baseado no A* para multiplos
robds. Os robds devem “cercar” o alvo usando a estratégia de ndo repetir exatamente a
mesma trajetoria.

6. Implementar um sistema inteligente (agente movel inteligente) capaz de controlar um carro
virtual (TORCS). Esta proposta ¢ inspirada nos moldes da competicio do Computational
Intelligence in Games Conference - Car Racing (CIG 2009, CEC 2009).

Esta opcao de trabalho serve também para outras variantes:
- Controlar um agente movel autdnomo do tipo PacMan
- Controlar um agente movel autdbnomo do tipo um aviao simulado

7. Implementar: (detalhar melhor a técnica a ser adotada e as ferramentas usadas)
- Algoritmo para mapeamento de ambientes;
- Algoritmo para auto-localizacdao baseado em sistema de particulas;
- Algoritmo para visdo computacional associada a uma aplicagdo de robotica;
- Algoritmo para fusdo sensorial (GPS, Bussola, Laser, IMU);
- Algoritmo para sistema multi-robos de a¢dao coordenada;
- Algoritmo de aprendizado de maquina para robos (aprender a controlar o robo).

Descricao atualizada deste trabalho: Disponivel no Wiki ICMC
http://wiki.icmc.usp.br/index.php/SSC-714




