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O projeto CHOPIN (Cooperation between Human and rObotic
teams in catastroPhic INcidents) visa explorar a simbiose entre equipas
humanas e equipas de robds no &mbito de missbes de busca e salvamento

para resposta a incidentes catastréficos [1]. Neste tipo de cenarios, a USB
principal prioridade da missdo € encontrar e resgatar vitimas rapidamente.

E objetivo nesta dissertacio de Mestrado tirar partido da
integracdo de um sensor do tipo RGBD (conhecido por depth camera) RS232

num robd movel que, fornecendo nuvens de pontos 3D do espago de
trabalho do robd, permitird o estudo e a implementagdo no rob6 de e
algoritmos para navegacdo auténoma, exploragao de areas desconhecidas 222 ROS frerais
e detecdo de vitimas. Para o efeito, sera integrado no robdé moével um
sensor Kinect [2]. O Kinect possui duas cdmaras, uma cAmara RGB e uma
camara Time-of-Flight (ToF), cujas frames constituem imagens 3D do
ambiente, possibilitando a representagdo volumétrica do ambiente, a navegacao do robd e o reconhecimento de silhuetas humanas.
O Kinect possui também acelerémetros, um servomotor e um array de quatro microfones.

Para a integracdo do Kinect no robd movel e programacdo de algoritmos, serd usado o
framework ROS — Robot Operating System [3], que ird correr num computador portatil com sistema
operativo Linux. Tomando como base estas ferrramentas, devera ser implementado e testado nesta
dissertacdo de Mestrado um sistema para dete¢do de vitimas com base em nuvens de pontos 3D e/ou
visdo. Serdo ainda explorados algoritmos de navegacdo e a utilizacdo do array de microfones do
Kinect para detetar fontes sonoras (e.g., sinais de voz de pedidos de socorro).

Palavras-chave: Robotica mével; Kinect; ROS; exploracdo 3D; dete¢do de vitimas; navegacéo.

[1] CHOPIN R&D Project, “Cooperation between Human and rObotic teams in catastroPhic INcidents”, Disponivel:
http://mrl.isr.uc.pt/projects/chopin/ (visitado em 27/05/ 2013).

[2] Microsoft Corporation, “Kinect Manual”, 2010.

[3] M. Quigley et al., “ROS: an open-source Robot Operating System”. Disponivel: http://www.robotics.stanford.edu/~ang/papers/icraoss09-
ROS.pdf (visitado em 27/05/2013).

Plano de trabalho

Familiarizagao com software (Ubuntu, ROS, openni_camera) e hardware (robd mével, Kinect) (3 semanas);
Integracdo do sistema de navegagdo com Kinect, utilizando a navigation stack do ROS (3 semanas);
Integracdo do mapeamento 3D no robd (i.e., 3D SLAM) (1 més);

Implementagdo e validacdo experimental do sistema de detecdo de vitimas (3 meses);
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Escrita da dissertagdo (15 dias).

Orientador: Prof. Rui P. Rocha, rprocha@isr.uc.pt Coorientador: Eng. David Portugal, davidbsp@isr.uc.pt

Versdo PDF: http://www.deec.uc.pt/~rprocha/3Dnav_proposta_MSc.pdf
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