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Avaliacéo:

50% Exame
50% Trabalho:

15% Relatério Intercalar
Data: ? Semana
50% Desenvolvimento e Apresentac¢édo do Trabalho
25% Relatoério final
Data: Ultima Semana
10% Aulas
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Rob6:

Nocéo derivada de 2 linhas de pensamento:
Humanoides
Autdématos

Robot deriva da palavra checa “robota”: trabalho forgcado

Palavra usada pelo escritor checo Karel Capek

Definicdo genérica possivel:
Robd € um Agente fisico capaz de establecer uma coneccéo
Inteligente entre Percepcdo e Accgdo
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. Com Pernas
Humanoide Com lagartas

= )

Manipulador
Com Rodas reconfiguravel
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Outros Robos:

Robés de Holiwood
“Star Wars”
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Robédtica como cruzamento de saberes:

Mecénica: Manipuladores, Jungdes e Graus de Liberdade
Locomocéo (rodas, lagartas, multi-pernas, hélices...)

Teoria do controlo: Estéatica e Dinamica

Gestdo da Producéo: Flexibilidade, Integracdo

Programacdo: Que Linguagens (Nivel, comandos...)

Sensores: Distéancia, proximidade, toque, luz, som, viséo.

Fuséo sensorial
Inteligéncia Artificial:  Arquitecturas, Interpretacao,
Deciséo e Planeamento, “Emocéo

Sociologia: Impacto da Robdtica, Proddtica, Domética...
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Estudos percursores da robética Inteligente

. " Deay
« Cibernética Wakar's
(teoria do controlo, C. Informacéo
Bidnica)

Erafenbang's
ki

Schavior-Based Robots

Chartrgath

« Inteligéncia Artificial

* Robética
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Machine Speculatrix (Tartaruga) de Grey Walter 1953

* Sensores: Fotocélulas, Contacto
« Actuadores Motores actuando na roda
« Comportamentos:procurar/evitar luz; Vira e empurra; Recarrega bateria
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Perception || Confrol | J  Action
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Emuironment

Como Sentir e Perceber
Como Controlar
Como gerar Accgdes
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Arquitectura tipica de Rob6 Mével
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Seguir paredes e obedecer a comandos do Utilizador:
Operador: stop, go,...

Sonares para seguir paredes e evitar obstaculos

Famar
Whenls

Comandos do Utilizador — Processamento “paralelo”

mas em processador Unico
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Pseudo-paralelismo funcional em processador Unico:
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Veiculos de Braitenberg, 1984

« Principios da Psicologia
« Influéncias excitatorias e inibitdrias da accdo
eLigacdo directa aos motores

«Comportamentos semelhantes a : medo, agresséo, “amor”...
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Action

k Sansing Cantrol

Bansi Conbrol

Sansing » Gantml

Environment

Mundo é o melhor dos modelos possiveis.
N&o tente criar um outro Modelo do Mundo
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Robds para o espago

Sojourner: parte do
bnviado a Marte em
1997
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Onde:
Ambientes hostis
Ambientes pouco estruturados
Ambientes imprevistos e complexos

Dominios de aplicagao:
Oficinas: transporte e montagem de pecas
Hospitais e outros servicos
Industria do Entretenimento
Exploragéo espacial e submarina
Vigilancia, Limpeza
Guerra
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Funcdes importantes:

Sentir: Sensores mais complexos
Interpretar: Fuséo sensorial
Deciséo: Planeamento e monitoracgéo

Comunicacéo: Linguagens nivel tarefa
Interfaces com utilizadores
Coordenacéo: Colaboracéo

Competicédo
Novas arquitecturas: Distribuidas e Cooperativas
Reactivas
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Funcionalidades da Robética Inteligente
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Interpretacao

Robdtica Inteligente

Qrganizar as funcionalidade

Controlo
da
Navegacao
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Programa:
1- Introducéo

Apresentacao da disciplina
Enquadramento da Robotica Inteligente

2- Manipulagdo e Navegagao
Linguagens de Manipuladores
Arquitecturas de Controlo de Robds Méveis
C.Deliberativo, Reactivo, Hibrido
Representacédo do Conhecimento
Navegacédo em Robds Moéveis
Decomposicéo celular
Esqueletizagao
ambientes desconhecidos e D*
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3- Plataformas e simuladores robéticos
Ciber-Rato, Soccer-Server, “céo robd”

4- Percepcdo e Interpretacgdo sensorial
Sensores
Algoritmos de tratamento sensorial
Processamento e Analise de Imagem

5- Accdo, Locomocao e Controlo

Sistemas de Locomogao
Algoritmo de Controlo
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6- Planeamento em Robdtica
Analise Meios-Fins
Planeadores e planeamento Linear
Planeamento Néo-Linear e Hierarquico
Planeamento com Restri¢cdes Geométricas
Generalizacéo de Planos

7- Robdtica Cooperativa
Coordenacéo e Cooperacao
Futebol Robdtico Simulado

8- Apoio aos Trabalhos préaticos
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Progressos espetaculares no hardware para robds
Problema actual: Software inteligente e eficiente

Communications of ACM special issue em “Robots: Intelligence,
Versatility and Adaptivity”, Marco 2002:
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Robb:
Autoénomo
Mobvel
Ambiente:
Dinamico

Nao estruturado
Parcialmente observavel
Incerto
Equipas de Robds
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Estudamos: Arquitecturas de Controlo
Robds baseados em Comportamentos
Representacéo (espacial)
Percepgéo
Planeamento
Navegagéo
Equipas de robos

Nao estudamos: Cinematica e Dinamica
Tele-operagéao
Teoria do Controlo Classica

Pressupostos:  Questdes relacionadas com a Ciéncia da Computacéo e IA...
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Investigacdo a aumentar nos Ultimos anos em robética:
Pesquisa na BD INSPEC(indice de citacGes em fisica, electrénica, computagao)

Anos de 1980-2001

N° de Artigos indexados
™ O, T
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Investigacdo a aumentar nos Ultimos anos em equipas de robds:
Pesquisa na BD INSPEC(indice de citacBes em fisica, electrdnica, computagao)

Anos de 1980-200
Pesquisa nos termos: multi-robot, cooerative robot, distributed robotics

Razdes do aumento:

Mais dominios de aplicagio 2 r
RoboCup | f
Maior capacidade computacional T |
Avangos em Agentes auténomos I
Avancos em Sw coordenagao is r
AT
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Robdtica e Produtica
Fabricacéo Flexivel
Gestéo Integrada da Produgéo

Sistema Produtivo + Sistema tecnoldgico de Informagéao
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Exemplo de utilizacdo do
paradigma CIM

na empresa

Texas Instruments
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Diferencas Organizacionais entre o Japdo e os USA
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