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Objectivos

Desenvol ver e inplementar um sistena de | ocalizagdo de um robot ndbvel,
actuando em anbi entes externos, integrando dados de GPS, de um sistenn
inercial e de odonetria

Descricéo

Uma componente fundamental da navegacdo de robot nbveis € a sua |localizacéo
num qual quer referenci al

S&8o varios os tipos de sensores que se usam correntemente na | ocalizacdo de
robots mdvei s dependendo a sua escol ha do tipo de aplicacdo e do anmbiente em
gue o robot opera (anbientes interiores ou exteriores, estruturados ou nédo
estruturados) e da preci sdo desejada. Sensores com principios de funci onanento
di ferentes di ferem nas grandezas nmedi das e na preci sdo das nesmas. A
integracéo criteriosa de informagdo proveniente de sensores distintos pernmte
mel horar a informacdo que sobre | ocalizagdo, cada umpernite obter

O objectivo do presente trabal ho é desenvol ver, inplenentar e caracterizar um
sistemn de |ocalizacdo absoluta de umrobot mbvel (ATRVJr.) com capaci dade de
operacdo em ambi entes externos e ndo estruturados. A |localizacdo serd obtida
por integracdo de dados de GPS, odonetria e de um sistemn inercial conposto
por um giroscoépio e una blassol a el ectrénica. Estes sensores estéao instal ados
no ATRVJr.

O sistenn sera testado no canpus do I ST e o seu desenpenho caracterizado para
di versas situacdes de funci onanento. Em particul ar deveréa ser feita a anélise
de desenpenho na ausénci a de dados de um dos sensores, por exenplo, do GPS




No final do TFC os alunos intervenientes terdo enriquecido a sua experiéncia
nos segui ntes canpos:

* GPS e sensores inerciais
* integracdo de informagdo sensori al
* operacdo de robots nmbveis para aplicacdes externas

O robot nmdvel ATRVJr. esta disponivel no Instituto de Sistenas e Roboétical/pélo
do IST. A presente proposta de Trabalho Final de Curso enquadra-se nas
acti vi dades do proj ecto de i nvestigacéo RESCUE
(http://rescue.isr.ist.utl.pt/) cujo objectivo é o desenvolvinmento de
met odol ogi as rob6ticas em aplicagbes de Busca e Sal vanent o.

Requisitos
(e.g. precedéncias, médias, disciplinas concluidas)
Média > 13.

URL da descricéo detalhada do TFC
http://ww. isr.ist.utl.pt/~mr/tfc2002-gps. htm

Ramo a que é ofer ecido pr eferencialmente
(Prioridades: de 1 - ma&imo a 4 - minimo)

Controlo e Robdtica 1
Energiae Sstemas 2
Sistemas Electrénicos e Computadores 1

Teecomunicagles e Electronica 1

N° de elementos do grupo (2 preferencidmente, ou 1): 2

Observacgoes

1) Se o trabaho se redizar no ambito de um protocolo com uma empresa, indique o0 home desta e o
nome do eemento designado como ligacdo aL EEC.

2) Se admitir a possibilidade de desdobramento em 2 trabahos, indique os subtitulos respectivos e 0
nimero de alunos desgavel para cada

Tituo Integracdo de GPS e Odometriana Locaizacdo de um Robot Méve N° dedunos 1

Tituo Integracdo de Odometria e de Dados Inerciais na Locdizacdo de um Robot Move No
dedunos 1




3) Estetrabalho é adequado ao MEEC integrado? NAO D

SIM X




