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Este projecto de mestrado tem por objectivo desenvolver uma arquitectura de
planeamento de trajectdrias e navegacdo em mapas hibridos e hierdrquicos. Esta abordagem
permite a um robd mével navegar em grandes espacos sem a necessidade de manter a
consisténcia de uma mapa métrico global. Os mapas hibridos e hierdrquicos possuem dois
niveis de representagdo: um nivel superior baseado num mapa topolégico global do

ambiente, e um nivel inferior baseado em mapas locais de grelhas de ocupacdo associados

com alguns dos lugares do mapa topoldgico. Este tipo de representagdo tem vindo a ser
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implementada em robds mdveis desenvolvidos no dmbito do projecto europeu IRPS para (Node_t41, View ¢

operarem em grandes espacos (ex. aeroportos).

O planeamento e execucdo de trajectérias em mapas geométricos é actualmente um

problema ja amplamente estudado. A facilidade de navegacdo através de “way-points” € 0S  modet vidwy
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algoritmos de evitagdo de obstdculos tém contribuido para a popularidade desta abordagem.

Em arquitecturas que representam o ambiente usando mapas topoldgicos e outras estruturas
baseadas em grafos, o ambiente é amostrado e conhecido apenas em determinados lugares (nés do grafo). Em todas as outras
posigdes, o estado do ambiente, a posi¢do dos obsticulos e a conectividade dos vérios caminhos sdo desconhecidos. Assim, a
execugdo de trajectdrias tem de ser formulada de forma diferente neste tipo de representacdo do ambiente. Kuipers (2000) sugere
uma estratégia de “hill-climbing” na qual o robd € iniciado num caminho com o objectivo de variar a sua posi¢do de forma a
maximizar as propriedades de observacdo que mudam mais entre duas posi¢des consecutivas. Este método permite ao robd
executar movimentos entre nds de um grafo. H4 outros métodos que permitem navegar em mapas topolégicos, como por exemplo
a abstrac¢do de um mapa geométrico através de uma triangulagdo de Delaunay da regido em redor do robd. A primeira estratégia
(“hill-climbing”) parece ser no entanto a mais promissora. Este algoritmo envolve um procedimento de filtragem, como por
exemplo RLS (Recursive Least Squares) ou um filtro similar que usa a observagdo actual do robd como realimentagdo para o
controlo do movimento.
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Plano de trabalho

Este projecto de dissertagdo tem como deliverable final um médulo de software baseado na arquitectura Carmen, que
disponibiliza a outros mddulos informagdo de posicdo/velocidade acerca da execucgdo de trajectdrias num mapa hibrido e
hierarquico. O plano de trabalho possui trés fases: (1) estudo e avaliagdo de estratégias de “hill-climbing” para a locomocéo de
robds moéveis (2 meses); (2) implementacéo e teste “off-line” de um médulo Carmen para a execugdo de um algoritmo de “hill-
climbing” que responda aos requisitos definidos na fase anterior (3 meses); e (3) testes “on-line” e demonstracdo do algoritmo
num robd mével Segway, usando data-sets reais (3 meses). O ultimo més serd dedicado a escrita da dissertacdo.

Este trabalho de mestrado, conducente a apresentagdo da dissertacdo do Mestrado em Engenharia Electrotécnica e de
Computadores (MEEC) da FCTUC, decorrerd no Laboratério de Robética Mével do Instituto de Sistemas e Robética — Coimbra.
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