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Primeiro Projeto

Titulo: Sistemas Multirrobdticos Utilizando Robos Mdveis

Os avangos tecnolégicos realizados na Robdtica Mével ao longo do tempo requerem o estudo
e desenvolvimento de robos cada vez mais autonomos e complexos, capazes de se adaptarem
em diferentes ambientes e condigoes que lhe sdo impostas. Contudo, dependendo do objetivo a
alcancar, torna-se necessario o uso de um rob6 mais complexo e que demanda tempo de desen-
volvimento e de complexa manutengao. Neste caso, torna-se mais efetivo a utilizagdo de uma
maior quantidade de robos menores e mais simples, com capacidade cooperativa, resultando
em um sistema mais econdmico, escalavel e menos suscetivel a falhas gerais, denominado como
Sistema Multirrobético (SMR). Tendo um SMR como objeto de estudo principal, propoe-se de-
senvolver uma arquitetura multirrobdtica que pode ser utilizada em diversas aplicagoes, como na
identificacao de pessoas que possam apresentar comportamentos suspeitos, como deslocamento
de objetos ilegais ou subtracao de bens, na tarefa de ronda e vigilancia, entre outras aplicagoes.
Neste SMR, é possivel utilizar robés méveis, como por exemplo, quadricopteros, humanoides
ou outros tipos. A arquitetura serd composta por n robds implementados em um software de
simulacao para depois valida-los no mundo real.

Segundo Projeto

Titulo: Estudo e Implementacdao de Técnicas Durante a Locomogao em Futebol de Robos Hu-
manoides

O conceito de Robdtica Mdével estd relacionado & capacidade de locomogao de um robo a partir
de fatores que influenciam essa habilidade, tal como os diferentes tipos de ambientes e tarefas
que devem ser executadas. Os avancos tecnolégicos requerem o estudo e desenvolvimento de
robos cada vez mais autonomos e complexos, capazes de se adaptarem em diferentes ambientes
e situagoes. A Inteligéncia Artificial (IA) é uma 4rea que visa estudar e compreender o fenémeno
da inteligéncia e desenvolver instrumentos para apoiar a inteligéncia humana. O futebol de robos
cria varios desafios para quem desenvolve os robds, pelo fato do futebol ser um jogo dinamico
e fisico que exige controle em tempo real, decisoes rapidas, robos ageis, resistentes e acima de
tudo inteligentes. Sendo assim, o objetivo principal é estudar alguma técnica de locomocao que
serd definida e implementada em um jogador robético da categoria KidSize da Robot World Cup
Initiative (RoboCup). Vale ressaltar que os resultados obtidos neste estudo serao implementados
em um software de simulacao e validados no humanoide real construido utilizando a plataforma
Bioloid ROBOTIS Premium.

Terceiro Projeto

Titulo: Estudo e Implementacao de Técnicas para Melhorar a Interacao entre uma Cabega
Robética e o Ser Humano



A Robodtica Social representa a interagao dos robds no ambiente ou na sociedade humana. A
cabeca, por exemplo, é uma das partes do corpo que mais apresenta meios de comunicacao,
como fala, visdo, audicdo e movimentos faciais. Um robo social apresenta estrutura fisica in-
corporada em um ambiente complexo, dindmico ou social, além de ser capaz de comportar-se
de maneira adequada com seus objetivos. O comportamento de um robd social esta relacionado
com os interesses, intencoes ou necessidades dos seres humanos. Além disso, para um robd ser
considerado social é necessario apresentar algumas caracteristicas especificas. Por exemplo, per-
sonalidade, multimodalidade, adaptabilidade, autonomia, capacidade de aprendizado, coopera-
tividade, reatividade e proatividade. A cabega robética conhecida como Two-Ts, desenvolvida
através da tecnologia de impressao 3D, foi inspirada nos principais sentidos humanos, como fala,
audigao e visdo. O objetivo do projeto é estudar e implementar técnicas de Inteligéncia Artificial
(TA) para que, por exemplo, o sistema de visao da Two-Ts possa identificar objetos, reconhecer
pessoas e verificar suas emocgoes, entre outras aplicagoes. Além disso, seja capaz de interagir, de
forma auténoma, com as pessoas, através do seu sistema de audigao e voz.

Quarto Projeto

Titulo: Robdtica Mével: Navegagdo em Ambientes Desconhecidos a Partir das Técnicas vS-
LAM e SLAM Seméntico

A navegagao de robos méveis tem se tornado muito comum em ambientes dindmicos onde exis-
tem incertezas e mudancas inesperadas que podem ocorrer devido a presenca de obstéaculos,
por exemplo. Os algoritmos de Localizacdo e Mapeamento Simultaneos, do inglés Simultane-
ous Localization And Mapping (SLAM), sdo necessirios em ambientes dindmicos ou que nao
exista conhecimento prévio sobre o mapa. Os algoritmos de visual SLAM (vSLAM) séo aque-
les que utilizam imagens como informacao de entrada para realizar as tarefas de SLAM. O
SLAM Semaéntico tem como finalidade identificar os elementos presentes no ambiente e carac-
teriza-los como corredores, salas, auditérios, entre outros. Sendo assim, este projeto tem como
objetivo geral propor e implementar um rob6é moével capaz de navegar de forma autonoma em
ambientes desconhecidos do tipo indoors e/ou outdoors. Para que este objetivo seja alcancado,
serd necessario estudar e implementar técnicas de vSLAM para mapear e localizar o robd no
ambiente. Em conjunto com o vSLAM, algoritmos de classificacao e identificacdo de objetos
em imagens serao utilizados para implementar técnicas de SLAM Seméantico. Portanto, a con-
tribuicao principal deste projeto estd relacionada com o estudo e implementagao de técnicas de
vSLAM e SLAM Semantico em robos moveis.

Perfil Desejado do Aluno

Ter facilidade de escrita do portugués, ler textos técnicos em inglés e ter nocao de escrita, gostar e
saber programar, nao precisa conhecer a area da Robdtica, mas é importante que tenha interesse
em aprender. Além disso, ser responséavel, dedicado, pontual, organizado, ter iniciativa prépria
e saber trabalhar em equipe.



