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TEMASDE ESTUDO: CONTROLE DELIBERATIVO/PLANIFICADO

Controle Deliberativo: Path Planning

* Mapas Exatos X Mapas Aproximados
* Representacdo Local x Representagédo Global
e Local Planning Strategy X Global Planning Strategy
» Posicionamento Absoluto x Posicionamento Relativo

> M étodos mais usados...

- Road Map: C-Space& Visibility Graph, Voronoi Diagram, Fuzzy / Probabilistic M aps
- Occupation Grid / Cell Decomposition: Simplesou Valorado

- Potential Fields: Atragdo e Repulsio, Busca do Minimo (local x global)

- M&quina de Estados: Finite State Automata, Petri Nets

> Problemas do controle deliber ativo...
- Posicionamento do rob6 (recali br agem);
- Alter agbes do ambiente;
- Néo trata: Impredsdo, | ncerteza e Adaptacéo.
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ROAD MAP: CONTROLE DELIBERATIVO/PLANIFICADO

* Road Map: C-Space& Visibility Graph

Referéncia: http://ncg.unisinos.br/robotica/
Farlei Heinen. Robética Auténoma: A integracdo entre planificagdo e
comportamento reativo. Editora Unisinos - 2000.

ROAD MAP: CONTROLE DELIBERATIVO/PLANIFICADO

* Road Map: Voronoi Diagram (http://www.netlib.or g/vor onoi/)® . .
Referéncias: .
- Preparata, F.; Shamos, M. @ o
“Computational Geometry: An Introduction”. . St o o
Springer-Verlag- New York, 1985. . °

- Rogue, W.; Heckler, C.; Dorneles, F.
“On a Path Planning System for Autonomous M obile
Robotswith Voronoi Diagrams and Visibility Pathways’ .
Workshop de Robética I nteligente - SBC, Brasilia, 1997

- Fortune, Steve. July 1995.
Voronoi diagrams and Delaunay triangulations.
http://ftp.eg.uc.pt/softwar e/math/netlib/vor onoi/

Bisector of BB,

(a) A Voronoi polygon; (b) the Voronoi diagram.

Every negest neighbor of p; defines an edge of V(7).
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ROBOTICA AUTONOMA :

* Controle Deliber ativo:

* Vantagens:
- Pré-planejamento de tarefas;
- Uso deinformactes sobre o ambiente (Indoor Navigation);
- Otimizacdo datrajetéria.

* Desvantagens:

- Usualmente possuem problemas ligados a complexidade aomputacional e minimos locais;

- Posicionamento do robd (r ecali bragem);
- Alteracdes do ambiente;
- Néo trata: | mprecisao, | ncerteza e Adaptacéo.

* Controle Robusto...

Vide: http://www.ai.mit.edu/people/brooks/papers.html

Rodney A.Brooks- Cambrian Intelligence: The Early History of the New Al

Ronald C. Arkin - Behaviour Based Robotics

Richard Sutton & Andrew Barto - Reinforcement Learning: Na Introduction

Controle Reativo!
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