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Agenda:
1. Objetivos da Disciplina
2. Programa e Contetidos
3. Material de Apoio
4. Bibliografia
5. Avaliacao

- Trabalho Pratico

- Relatério / Artigo

6. Robds Moéveis Autonomos: Introducao
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SSC5888 - Robos Moveis Autonomos
e Objetivos

Esta disciplina aborda temas relacionados com as pesquisas atuais
na area de robotica movel.

Serao apresentadas arquiteturas robustas de controle em robdtica,
bem como tépicos mais avangados abordando:
-Técnicas inteligentes para controle robusto;
- Auto-localizagéo;
- Planejamento de trajetérias e estratégias de agao;
- Navegacao autbnoma de sistemas moveis em ambientes
com obstaculos estaticos e dindmicos;
- Execucgao de tarefas complexas.

Os alunos irdo desenvolver aplicagdes praticas de controle de robds méveis
através do uso de simuladores e de robds reais,

fazendo uso de sensores avangados (ex.: Laser, Sistemas de Visao, GPS).
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SSC5888 - Robos Moveis Autonomos

e Conteudos

- Robbds méveis autébnomos:
Percepgéo-Decisdo-Agao / Sensores e atuadores avangados;

- Uso de sensores do tipo Laser (LIDAR);
- Sistemas baseados em cameras (visdo computacional para robética);
- Sistemas de localizagédo baseados em GPS;

- Arquiteturas e sistemas de controle robusto para robds méveis:
Planejamento e navegacao com controle da localizagéo,
evitando colisdes com obstaculos estaticos (conhecidos ou
desconhecidos) e com obstaculos moveis;

- Navegacao baseada em landmarks (marcas visuais);

- Projeto, implementacéo, teste e validagcéo de sistemas de controle em
robds simulados e robds reais;
- Projeto de sistemas robéticos embarcados: integragéo hardware e software;

- Veiculos méveis autbnomos;
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SSC5888 - Robos Moveis Autonomos

e Programa da Disciplina

04/05 - Aula 01 - Introdugao e Conceitos Basicos

11/05 - Aula 02 — Arquiteturas de Controle

18/05 - Aula 03 - Construgéo e Uso de Mapas / Planejamento

25/05 - Aula 04 - Visdo Computacional (Navegagéo Visual, Servo-Visual)

01/06 - Aula 05 - TRABALHO DE ALUNOS: Andamento ("check-point")

08/06 - Aula 06 - Machine Learning + Rob6 com pernas/patas
(Humanoides, Animats)

15/06 - Aula 07 - Sistemas Multirrobds: Cooperagéo e Coordenagao

22/06 - Aula 08 - APRESENTACAO DOS TRABALHOS DE ALUNOS
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Robos Méveis 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)

Informagoes Complementares e Atualizadas:
> Consulte o material disponivel na HomePage e na Wiki ICMC

Veja a secao "Material de Aulas"
Veja também a sec¢ao "Material Complementar"
Disponiveis no Site do ICMC e na Wiki ICMC
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Robo0s Moveis Autonomos

USP - Universidade de S0 Paulo, Sao Carlos / SP , o ]
e Material de Apoio ICMC - Instituto de Ciéncias Matemticas ¢ de Computagao P dsing Web Ofical na USP
S8C - Departamento de Sistemas de Computaggio =—=ralum Homepage in English

Prof. Dr. Fernando OSORIO

'Afiliaciio Profissional:

Professor do [CMC-USP (Universidade de Sao Paula)
Departamento de Sistemas de Computagéo - S8C

LLinha de Pesquisa: SEER. - Sistemas Embarcados Evolutivos e Roboti
Membro do LRM - Laboratério de Robotica Mavel.

Membro da IEEE-CS, ACM e SBC.

Ensino

Disciplinas 201071

® 55C0501: Infrodugdo a Ciéncia da C: a
® S5C0714: Robds Méveis Auténomos

= a f ducio ags Sistemas Robati 2L CCMC)
| SC5888: Robds Méveis Auténomos ('PG—CCMC\I

Disciplinas 2009/2:
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Robos Mdéveis Autonomos WIKI do ICMC

) SSC-714 - CoteiaWiki -

& Fosorio minha discus
pagina | | discussdo | | editar | [ histéria | | eiminar | | mover | | cesproteger | | vigiar |

SSC-714

No Jupiter-web: [ementa 7]

$SC0714 - Robds Moveis Autnomos
Prof. Fernando Santos OSORIO &
Estagiario PAE - Mauricio A. Dias

navegacio

= Coteialis ICMC & - SSC&
= Ciéncias de
Computagio Local: Sala 1 - Bloco 2 (Bloco Didatico) - Campus i
= Informatica Horario: Quarta 09:00 as 11:30
= Engenharia de Turma: T1 (EngComp,. BCC. Bach Info)
Computacio
= Matapicada & comp. [Avisos: |
cientifica

= Matematicas.

= Estatistica = Ementa do Curso &
= Engennariss = Cronograma de Aulas
= Qutros \nshlut“ = Material de Aulas
® PoyOrmidincho = Critérios de Avaliagdo
: l:\::{;ngas cecenta = Listas de Exercicios
- Trabalhos Préticos
_pesauisa = Datas das Provas
- Divulgacdo de Notas
()
ferramentas = Material Complementar

= Paginss afluentes
= Ateragbes
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Laboratério de Robética Mével

Robo0s 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

XXV Congresso da SBC
MINI.CURSO - JAI200S / Jornada de Atualizacio em Informsitica
Julho/2005 - UNISINOS - $d0 LeopoldoRS

"Computagao Embarcada: Projeo ¢ Implementago de Veiculos Autonomos Inteligentes™ CED e

XXIX CONGRESSH OA SOCIEDADE
BRASILEI OE COMPUTACAO

2 DE

Eventos

TEXTO do Msi-Curso - Ascivo PDF [cépialocal]

RESUMO do M Cisso:

Filmere, - eropos de
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Robos Méveis 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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Robo0s Moveis 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). Navegagdo 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 .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. (Tradugdo: Neural Network: Principios e Pratica. Bookman, 2001).
- Rezende, Solange Oliveira. Sistemas Inteligentes: Fundamentos e Aplicagdes.
Manole Editora. 2003. 525p.
- Mitchell, Melanie. An introduction to genetic algorithms. MIT Press, 1996. 209.p.
+ Referéncias:

- - SBCJAI 2005, SBC JAI 2009, Web: Artigos, Teses...
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Robos Méveis Autonomos
o Referéncias

Links...

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

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

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 ]

INCT - SEC
http://www.inct-sec.org/  => Activity Report 2009

Simuladores:
Player-Stage
Microsoft Robotic Studio
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Robo0s Moveis Autonomos

e Avaliagao

Trabalho Pratico
Relatorio / Artigo descrevendo o Trabalho Pratico

Exemplos de Trabalho:

- Comboio de Robos

- Navegacgao baseada em Imagens

- Navegacao baseada em way-point c/fusao de GPS e Laser
- Navegacgao indoor baseada em mapas topoldgicos

Ferramentas:
- Uso do simulador Player-Stage
- Uso dos Robos: Pioneer, Erratic, SRV1/Taz, Sam/Eva

Robos Méveis Autonomos

Recordando... T
Introdugédo aos Sistemas Robéticos ATUADORES
. - | CONTROLE INTELIGENTE
Ciclo:
- Percepcao

[ Planejamento / Decisdo |
- Acdo

Tarefas:

- Localiza¢do (Pose)

- Mapas (criar, usar)

- Planejar Rotas

- Desviar de Obstaculos
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USP - Universidade de Sao Paulo - Sao Carlos, SP

ICMC - Instituto de Ciéncias Matematicas e de Computacgao
SSC - Depto. de Sistemas de Computagao / Grupo SEER
LRM - Lab. de Robética Movel: http:/iwww.Irm.icmc.usp.br/

Prof. Fernando Santos OSORIO

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

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

E-mail: fosorio [at] icmc. usp. br ou fosorio [at] gmail. com

Disciplina de Robés Méveis Auténomos (PG-CCMC)
Web Disciplinas: Http://www.icmc.usp.br/~fosorio/

> Programa, Material de Aulas, Critérios de Avaliagao,
> Material de Apoio, Trabalhos Praticos




