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Grupo de Inteligéncia Artificial
Grupo de Veiculos Autdnomos

Atividades: Robotica, Visdo e Automacao Inteligente

» Robdética: Manipuladores [Bracos Roboticos]

* Robdtica: Robds Méveis Autbnomos - Simulagéo / Controle
* Robdtica: Veiculos Autdbnomos

« Visao Artificial e Processamento de Imagens

« Interface: Reconhecimento de Voz e de Gestos

Técnicas:

» Modelagem, Simulagdo e Implementagéo Pratica
de Processos Computacionais e de Inteligéncia Artificial

» Rede Neurais Artificiais

« Légica Nebulosa

« Algoritmos Genéticos

* Multi-Agentes

* Machine Learning
 Processamento Grafico e de Sinais
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Atividades: Robotica, Visao e Automacao Inteligente

 Robdtica: Manipuladores
 Robética: Robds Moveis Autbnomos - Simulagéo / Controle
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Grupo de Inteligéncia Atrtificial
Grupo de Veiculos Autdnomos

Atividades: Robotica, Visao e Automacao Inteliaente

. . Reconhecimento
 Robdtica: Manipuladores de Assinaturas

* Robdtica: Simulagao

» Robdtica: Veiculos

« Visao Artificial e Processamento de Imagens
¢ Reconhecimento de Voz e de Gestos

Reconhecimento
de Gestos Deteccdo de Pele

GIA/PIPCA
GRAFITE/ PIPCA

Robdtica Movel !




Robdtica Autdnoma!

Temas Principais:
« Inteligéncia em Robds
* Sensores e Atuadores

* Modelos Sensoriais
* Modelos Cinematicos / Fisico

» Controle Robético:
Reativo, Deliberativo
Hierarquico e Hibrido

* Mapas do Ambiente:
« Construcdo de Mapas
* Planejamento de Trajetérias
» Navegacao Robdtica

* Problemas:
» Desvio de Obstaculos
» Posicionamento

Controle Robusto Hibrido
>> Robdtica Inteligente <<

Robdtica Inteligente!

Robdtica Inteligente

1. Rob6s Méveis Tele-Comandados

2. Robds Méveis Semi-Autdbnomos
3. Robds Méveis Autbnomos

Inteligéncia e Robdtica

* Capacidade de Agir

* Planejamento das Acdes

* Capacidade de Sentir o Ambiente

* Reacgdo: Integracdo Sensorial-Motora

* Previsdo: Ambiente, Comportamento, Interacéo

* Aprendizado e Adaptagao
* Robustez: SituagcBes Imprevistas

=> Por onde comegar?

1. Modelar os sensores, atuadores e
o comportamento do robd
2. Simular o rob0, validando os modelos
3. Controlar o robd real em um ambiente real
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Robdtica Inteligente

Sensores e Atuadores

Sensores: Diferenca de resposta entre
diferentes componentes do mesmo tipo
sujeitos as mesmas condigdes (qualidade)




Robdtica Inteligente

Sensores e Atuadores

ATUADORES

* Aceleragao
 Limite de Velocidade

e Inércia

Robdtica Inteligente

Sensores e Atuadores

Modelo Cinemaético: Diferencial
« Diferencial c2 c3
* Aeckerman c1 ca
co c5
f M1 M2
c7 c6
Y Aeckerman

g=V/L*Sin(F)
X =V *Cos (F) * Cos ()
Y =V * Cos (F) * Cos (q)
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Controle / Simulagéo

GIA/ PIPCA
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Controle / Simulagéo
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Robdtica Inteligente
Controle / Simulagéo
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Robdtica Inteligente
Controle Robusto Hibrido - SimRob3D

Simulacdo em Ambiente com Obstaculos Méveis
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Controle Robusto Hibrido - SimRob3D

Robdtica Inteligente

Ambiente Tridimensional Complexo com Texturas

Perspectivas...

Robdtica Inteligente
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Robdtica Inteligente

Perspectivas...

Sistemas de Navegacao Visual para Robés:

Imagem
Capturada
Pelo Robd

Correlagdo entre Imagens da Bl e ICR
Geragdo de Comando:
Esquerda, Direita ou Avancar

Sequéncia de | magens previamente Armazenadas
(Rota de Navegagdo Visual)

Andersen, Claus S.; Jones, Stephen D.; Crowley, James L.. Appearance Based Processes for Visual Navigation. Proceedings
of the 5th International Symposium on Intelligent Robotic Systems, SIRS 97, pages 227-236. Royal | nstitute of Technology,
Stockholm, Sweden, 8-11 July 1997.
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Robdtica Inteligente
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Videos & Demos

GIA/ PIPCA
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