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NavigatorRobot — Navegacao Segura de um Robo Mdvel em Ambientes Indoor

Tema para Dissertacio de Mestrado 2017/18

As capacidades de planeamento de caminhos [1] e navegagdo [2] de um robd mdvel com base num mapa do ambiente conhecido a
priori (ndo necessariaente estdtico) ¢ uma tarefa bdsica e fundamental em muitos
dominios de aplicagdo de robds moéveis, incluindo robds de servicos e robds
assistentes que operam em ambientes indoor em estreita interagdo com pessoas e
outros objetos estdticos e dindmicos. Mesmo em ambientes estruturados e com o
movimento do robd confinado a 2D, a tarefa de navegacdo reveste-se de alguma
complexidade porque o robd tem de ser capaz de atravessar de forma segura portas
por vezes estreitas comparadas com as dimensdes do robd; movimentar-se de forma
segura (sem colisdes) na presenca de mobilidrio nem sempre ficil de detetar (e.g.
pernas de mesas e cadeiras); e negociar obstdculos estéticos e dindmicos, e.g. pessoas

ou outros robds, parados ou em movimento.

O objetivo desta dissertacdo de mestrado €, numa primeira fase, rever e estudar a
literatura e pacotes de software disponiveis para técnicas de localizagdo, planeamento
de caminhos e navegacio e, nas fases subsequentes, desenvolver em ROS [3] e testar
num robd Pioneer P3-DX e em simula¢do um software que satisfaca os seguintes
requisitos principais: localizacdo do robd em relagdo a um mapa do ambiente
conhecido a piori; planeamento de caminhos entre localiza¢des topologicamente
distantes; planeamento local e navegacdo segura com a capacidade de atravessar

portas e de detetar e negociar de forma robusta obstdculos estdticos e dindmicos;

fusdo sensorial de dados do laser range finder e dos sonares do rob0.
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Plano de Trabalho
1. Revisdo da literatura sobre localiza¢do, planeamento de caminhos e navegacdo robdtica (2 semanas);
Familiarizagdo com software open-source (Ubuntu, ROS, simulador MORSE) e hardware (robé mével) (1 més);

Desenvolvimento em ROS e teste das sucessivas versdes do software para navegacio segura (3 meses);

Rl

Construgio de um simulador usando o MORSE, para complementar os testes com o rob0 real (parcialmente, a tarefa 3) através

do teste exaustivo e a validacdo empirica baseada num amplo leque de simula¢des do software (1 més);

5. Escrita da dissertagio (2 semanas).

Orientador: Prof. Rui P. Rocha, rui.rocha@uc.pt
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