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Introducéo aos Sistemas Rol;ltftril:?)s Dls CIpllna ISR
P SEER Pesquisas em Robdtica Mdvel — Prof. Osodrio

Agenda:
Controle Robdtico Inteligente

> Sistemas de Controle de Robds Individuais
+ Tolerancia a Falhas

> Sistemas Multi-Robéticos

+ Simulacio + Coordenacio
+ Comunicacao + Cooperacio
+ Estratégia
» Tarefas

+ Perseguicio e Fuga
+ Cercar o Inimigo/Alvo
) + Competi¢oes: RoboCode, Capture the Flag, Futebol de Robds
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Introducdo aos Sistemas Roboéticos L) .
I oiir Controle Robdtico Inteligente

Controle Roboético (Multi-Agente)

- INTERACAO
- COMUNICACAO
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Introduca Sist Roboticos Z4% .
B runo SEER Controle Robdtico Inteligente

Simuladores: Modelos Sensoriais, de Atuadores e de Controle

KHEPERA-SIM
—

SIMROB2D

SEVA2D

SEVA3D

ODE: LegGen

RoBombeiros

Player-Stage
Gazebo

Juice
MSF Robotics Studio

4

Agosto 2008




USP - ICMC — SSC5887 - Turma 2009/1

Introducio aos Sistemas Robéticos 1 . 1
N oo SOER Arquitetura de Controle: Reativo

CONTROLE: Arquiteturas REATIVAS Evitar colises e obsticulos

* Reativo: Integracdo Sensorial-Motora Seguir em direcdo a um alvo
L. .. Sensorial-Motor: Sentir => Agir
* Técnica: Campos Potenciais
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Introducio aos Sistemas Roboticos 3 . 1
B runo SEER Arquitetura de Controle: Reativo
CONTROLE: Arquiteturas REATIVAS
Evitar colisdes e obsticulos
* Reativo: Integracio Sensorial-Motora Seguir em direciio a um alvo
e Técnica: C ampos Potenciais Sensorial-Motor: Sentir => Agir
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Introducio aos Sistemas Robéticos 1 . 1
N oo SOER Arquitetura de Controle: Reativo

CONTROLE: Arquiteturas REATIVAS
* Reativo: Miiltiplos Robos => Boids / Steering [Craig Reynolds]

\ | S A
(@) h

Separation: Direcionar o movimento dos agentas para
avitar mm nglomeramento local dos membres do grupo.

B
A %ﬂ \r
A
O)

Cobesion: Direcionar o movimento de mode a ir em
diragdo a posigio central média dos membros do grmpo

b)
Alignment: Direcionar o movimento de modo a seguir
o alinhamento médio (heading) dos membros do grupo.
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Introdugio aos Sist Robéticos 1 . 1
B runo SEER Arquitetura de Controle: Reativo

CONTROLE: Arquiteturas REATIVAS
* Reativo: Multiplos Rob6és => Boids / Steering [Craig Reynolds]

Comportamentos: Boids

- Perseguiciao e Fuga

- Comportamento Coletivo

- Seguir o Lider

- Passagem por Corredor Estreito

Direcionamento: Steering
- Seguir uma pista/caminho pré-definido
- Combinaciio de comportamentos
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Introducio aos Sistemas Robéticos 3 . 3 4
e o SEER Arquitetura de Controle: Deliberativo

A* — Planejamento de Trajetorias [Tutorial SBGames 2007]
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Introdugio aos Sistemas Roboti 1 . 1 1
oo SEER Arquitetura de Controle: Deliberativo

A* Search: [Tutorial SBGames07)

Busca Heuristica de Caminhos
[Lester 2004, 2007]
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Introducdo aos Sistemas Roboéticos
Prof. Fernando Osério — Grupo SEER

A* Search: [Tutorial SBGames07)
Busca Heuristica de Caminhos

Arquitetura de Controle: Deliberativo

Custo de um Caminho

F(x) = G(x) + H(x)

Agosto 2008

G = Percorrido, H = Estimado

USP- ICMC - SSC5887 - Turma 2009/1
Introducio aos Sistemas Roboticos
Prof. Fernando Osorio — Grupo SEER

F(x) = G(x) + H(x)

A* Search: [Tutorial SBGames07)
Busca Heuristica de Caminhos
Custo de um Caminho

Arquitetura de Controle: Deliberativo

MAPA: Custo do Terreno a ser Atravessado

G = Percorrido, H = Estimado

Inimigo
(predador)

Origem
(Presa)

l\

Zona a evitar

L et
m am n am A
Destino L
. . qu o +
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Introduci Siist Roboéti 1 o 1 1
e o SEER Arquitetura de Controle: Deliberativo

A* Search: [Tutorial SBGames07) MAPA: Custo do Terreno a ser Atravessado
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Introdugio aos Sistemas Robéticos 1 . 4 1
N oo e Arquitetura de Controle: Hibrido

CONTROLE: Arquiteturas Hibrido
ROBO CODE

http://robocode.sourceforge.net/

/**
ok
/* Fire when we sce a robot * We were hit! Turn perpendicular to the bullet,
%/ * 50 our seesaw might avoid a future shot.
L */
public void onScannedRobot(ScannedRobotEvent ¢) public void onHitByBullet(HitByBulletEvent ¢)
. {
14 y fire(1); turnLeft(90 - e.getBearing());
}
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Introducio aos Sistemas Roboticos Controle Inteligentes de RM As

Prof. Fernando Osério — Grupo SEER

http://www.psurobotics.org/wiki/index.php?title=Capture_The Flag

COMPETICOES:

- Capture the Flag

- Robos Mineradores % TR

- Futebol de Robos
£ eriay 2

RED TERRITORY
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J.R. Bittencourt - MAGES
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Introduga Sist Roboéticos 3
e Controle Inteligentes de RMAs

COMPETICOES:

- Capture the Flag

- Robds Mineradores  Examplo: robds mineradores
- Futebol de Robés (Steels)

Um conjunto de robds deve procurar e coletar minerais
e levéa-los para a base central.

deposito
de mineral ———ﬁﬁ___‘__—i
|
L &
1 &
B ———— basecentral
5 — W
L.O.Alvares obd B
16 Robds Mineradores
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Introducdo aos Sistemas Roboéticos C Olltl'Ole Inteligentes de RM As

Prof. Fernando Osério — Grupo SEER

UA_Trilearn: 4

COMPETICOES:

- Capture the Flag

- Robos Mineradores

- Futebol de Robos

nnnnnnnnnnnn
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Introducéo aos Sistemas Roboticos

R ipo SEER Pesquisas em Robdtica Mdvel — Prof. Osodrio

Controle Robdtico Inteligente

» Sistemas de Controle de Robos Individuais
+ Tolerancia a Falhas

> Sistemas Multi-Robéticos

+ Simulacao + Coordenacio
+ Comunicacio + Cooperacio
+ Estratégia
» Tarefas

+ Perseguicio e Fuga
+ Cercar o Inimigo/Alvo
+ Competicoes: RoboCode, Capture the Flag, Futebol de Robos
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Introducdo aos Sistemas Roboéticos

Prof. Fernando Osério — Grupo SEER
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USP - Universidade de Sao Paulo - Sao Carlos, SP
ICMC - Instituto de Ciéncias Matematicas e de Computacgao
SSC - Departamento de Sistemas de Computagao

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 Moéveis Autonomos

Web Disciplinas: Http://www.icmc.usp.br/~fosorio/

Web CoTeia: Http://coteia.icmc.usp.br/mostra.php?ident=575
> Programa, Material de Aulas, Critérios de Avaliagao,

> Material de Apoio, Trabalhos Praticos
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