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Linhas de Pesquisa — GI?

Inteligéncia Artificial

Robética Tedrica

Sensores Inteligentes

Interface Homem-Maquina
Instrumentacdo Basica e de Raios-X

Sensores de Campo Magnético
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Métodos
m Decomposicio Celular;
m Mapas de Caminhos

m Campos Potenciais



Decomposicdo Celular

Decompde o espaco livre em células
Conecta-as para representar varios caminho.
Busca em arvore pela solucio.
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Mapas de Caminhos

Diagrama de Voronoi

Poligonos equidistantes entre os pontos
Caminho mais seguro
Busca em arvore pela solucdo
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O. Khatib 1985, Rimon & Koditschek 1992.

Associa func¢do ao espaco de configuracio
Minimo global no alvo
Maximos nos obstaculos

P(ra) negativo/atrativo — alvo

o(ro) positivo/repulsivo — obstaculos
No

o(r) = W(ra) + ) pilr)
i=1

OM segue o decréscimo do gradiente da funcdo F = -V
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Virtudes

Solucdo tedrica, analitica, formal,

Complexidade computacional
pequena;

{ Comportamento emergente;

Defeitos
Passagem estreitas;
<% Oscilacdo em corredores.
k Armadilha em minimos locais;

i (random walk, funces harmdnicas, obsta-

culos virtuais)
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Potenciais Usuais

Alvo — atrativo:
atrativo a longas distdncias,
nulo préximo ao alvo.

v(r) = Ar
W(r) = Ar

Obstaculo — repulsivo:
repulsivo préximo ao obstaculo,
nulo longe do obstaculo.

se r>R

R distancia de influéncia.
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F. Ferrari 2007

Alvo:

Obstaculos:

parametros:
graus m, n

escala a, b



Novos Potenciais — perfis

n=1-09,100
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Potencial dos Obstaculos

0 = o0 s ()]
F(r) = n % (g)n o(r) e
pla) = 1
F(a) = g e
im rpax = a



Potencial dos Obstaculos

Propriedades

raio de maxima forca

1 1/n
fmax = a [1 - ]
Forca maxima

F(rmax) = en— [1 — ]1 e,



Potencial dos Obstaculos
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Potencial dos Obstaculos
Propriedades

Maxima aproximacdo OM-obstaculo

Fa(ra) = Fo(ro)
y = xe&& = x=W(y)

1 n
'min = ag,,lj exp |:W< . 6"1):|
n n—1

=T

W Func3o de Lambert
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AlPlaTra

Al goritmo Pl anejador de Tra jetérias

Cédigo Orientado Objeto em Python,
Plataforma Linux.

Evolugdo do OM ao longo de um espaco retangular 2D
Velocidade constante — F determina direcio

Posic3o inicial do OM fixa;
Posicdo do Alvo fixa;

Sem fuga de minimos locais.



Paramentros de Entrada

Dimens3o do espaco
Namero de Obstaculos
Densidade de obstaculos
Propriedades do Alvo

Propriedades dos Obstaculos

DIMx, DIMy
No

UNIFORME ou GAUSSIANA
m, b

(n,a)1,(n,a)27 .



Parametros de Saida

Diagrama da Trajetdria

Sucesso ou Fracasso

[
n

m Espacamento
m Preenchimento
n

Comprimento da Trajetéria



Simulacao

DIMx=DIMy=500 100*3*3*9*2=16.200 simulagoes
No=20, GAUSSIANA, SIGMA=DIMx/8,
a=20, n=2,

b=120, m=1.8
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Simulacdes

GAUSSIANA  No=b0

a=10




Simulacdes

GAUSSIANA  No=b0




Taxa de Sucesso e n

Dist. Uniforme, 100 simulacdes
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Taxa de Sucesso e n

Dist. Gaussiana, 100 simulacdes
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Sucesso Médio, Tamanho de Obstaculo e Preenchimento

100 simulacdes
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Sucesso e Espacamento

100 simulacdes
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Conclusdes

Nova familia de potenciais oferece melhor controle na
trajetéria;

Pardmetros de escala a, b e de forma n, m;

Sxn dist. uniforme;
1 - .
S x O] dist. gaussiana;
Sx-—a dist uniforme
Sxe P dist. uniforme e gaussiana
facil expansdo para espacos de maior dimens3o.



A Fazer

m obstaculos fixos, posicdes definidas;
m fuga de minimos;

m espaco de dimensio maior;

m OM extendido;
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