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Data: 28/05/2010 — 8h as 12h

* Parte | - Introducao a robética movel
- Aplicacbes praticas de Robds Moveis
- Conceitos: Sensores, Atuadores e Controle Inteligente

* Parte Il - Ferramentas de Simulacao para roboética
- Plataformas de simulacido de robés moveis
- Programacao de Rob6s usando o player-stage

* Parte Il - Player-Stage

- Arquitetura e componentes

- Player-Stage, Playerv, simulacao

- Conexao com o rob6: simulado e remoto

- Acesso ao dados dos sensores (laser, sonar)
e comandos remotos

* Parte lll - Conceitos de programacao no Player-Stage
- Comandos em "C", Compilacao, Teste

- Desenvolvimento de programas para uso

do player-stage em modo simulado
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* Controle "inteligente"” de rob6s moveis

Comportamento Reativo — Exemplos:
> Desvio de Obstaculos

SOLUCAO: Desvio em diregédo de uma “zona livre”
IMPLEMENTACAO: IFs para desvio, Campos Potenciais, VFF, VFH, Redes Neurais
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Comportamento Reativo

* Controle "inteligente"” de rob6s moveis

Comportamento Reativo — Exemplos:
> Desvio de Obstaculos

SOLUCAO: Desvio em diregdo de uma “zona livre”
IMPLEMENTACAO: IFs para desvio, Campos Potenciais, VFF, VFH, Redes Neurais
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Comportamento Reativo

* Controle "inteligente"” de rob6s moveis

Comportamento Reativo — Exemplos:
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Comportamento Reativo

* Controle "inteligente"” de rob6s moveis

Comportamento Reativo:
> Desvio de Obstaculos

Como garantir que o
robd ira explorar “mais”
0 ambiente?

Evitar que figue “trancado”?

SOLUCAO: Desvio em diregdo de uma “zona livre”
IMPLEMENTACAO: IFs para desvio, Campos Potenciais, VFF, VFH, Redes Neurais
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Comportamento Reativo

* Controle "inteligente"” de robés moveis
MAPAS:
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Comportamento Reativo

* Controle "inteligente"” de robés moveis
MAPAS:




* Controle "inteligente"” de rob6s moveis

Comportamento Reativo: “Wall Following” (Seguir as paredes)
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Comportamento Reativo

* Controle "inteligente"” de robés moveis

Comportamento Reativo: Exemplo:

> Seguir em uma “direcao alvo” - Corredor com obstaculos
e a0 mesmo tempo ir - Seguir um “way-point” com
“evitando obstaculos” pontos pré-definidos

> Bussola + Desvio (e.g. coordenadas, GPS points)
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omporiamento

Deliberativo

* Controle "inteligente"” de robés moveis

Comportamento Deliberativo:

> Explorar todo o ambiente (e.g. criar um occupancy grid)

> Usar mapas para definir trajetorias (e.g. planejamento de rotas)
> Navegar da Posicao A até a Posicao B definidas no mapa

> Patrulhar o ambiente...
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Quer saber mais?
Material On-Line...

Curso JAI 2005 (veiculos autbnomos)
Curso JAI 2009 (robds moveis e simulagao)

Curso SBGames 2007 (Agentes Autbnomos Inteligentes)
Curso SBGames 2009 (Simulacao de Carros em Jogos + |.A.)
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Lagoricorio de Robotica Movel
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* Controle "inteligente"” de robés moveis

Material On-Line...
Curso JAI 2009 (Robdés Moveis e Simulacao)

fosorio@gmail.com |
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Search

. Pesguisa avancada
PES{:IU|53[ Preferéncias

GOL. ngif Robotica movel inteligente

Pesquisar: @ aweb () paginas em portugués O paginag do Brasil
Web Redultados 1 - 10 de aproximadamente 111.000 para Robotica movel inteligente (0,36 segundos)
ror] Robética Inteligente Robética Inteligente Links Patrocinados
Formato do arquivo: PDF/Adobe Acrobat - Ver em HTIML _ .
Robética Inteligente. Arquitectura tipica de Robd Mével. LEIC/2004. Eufénio Oliveira. Kits de Robotica
Robética Inteligente. Seguir paredes e obedecer a comandos do ... Microcontroladores Sensores Motores
paginas_fe_up.pt/~ecl/ROBO/20052006/1_Rl pdf - Similares - AVER, PIC, ARM, MSP430. Arduino
4 www_olimex.cl

Mini-Curso JAI2009 - Robética Mével Inteligente: Da Simulacéo as ...
"Robotica Movel Inteligente: Da Simulacdo as AplicacGes no Mundo Real”. Responsaveis:
Prof. Dr. Denis Wolf Prof. Dr. Eduardo Simdes ...

osorio.waitd org/palestras/jai2009_html - Em cache - Similares -

Entre os 10 primeiros links do Google...
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 Controle
"inteligente”
de rob6s moveis

Material On-Line...
Curso JAI 2009

Login: “usp’

Senha: “guest”

omporiamento

Deliberativo

@ Mini-Curso JAI2009 - Robdtica Mawel Inteligente: Da Simulagdo as Aplicagdes no Mundo Real - Mozilla Firefox

Arquivo. Editar  Bxibir  Histonco
» C N ¥ (U

| Mini-Curso JAI2009 - Robdtica Mér\rel...
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dnurscaro de Robotica Movel

Favoritos  Ferramentas . Ajuda

Instituto Nacional de Ciéncia e Tecnologia
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LEM - Laboratorio de Robdtica Movel
INCT-5EC - Instituto MNacional de C&T em Sistemas Embarcados Crticos
USE - ICMC

em Sistemas Embarcados Criticos

http://osoro.waitd.org/palestras/jai2009. html o, ﬂ - |

-
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XXTX Congresso da SBC
MINI-CURSO - JAT2009 /Jornada de Atualizacio em Informatica
Julho/2009 - Bento Goncalves/RS

"Robotica Mdvel Intelicente: Da Simulacio as Aplicacoes no Mundo Real"

Responsdveis:

Prof. Dr. Denis Wolf

Prof. Dr. Eduardo Simdes
Prof. Dr. Fernando Osono
Prof. Dr. Onofre Tonndade Jr.

SLIDES da apresentacio{Em formato PDE)

Parte I - Prof. O=zorno - Slides
Parte II - Prof. Denis - Slides
Parte III - Prof. Simdes - Slides
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Laboratorio LRM

Instituto Nacional de Ciéncia e Tecnologia
em Sistemas Embarcados Criticos

USP - ICMC - LRM: Laboratério de Robética Movel — Http:/www.icmc.usp.br/~lrm
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