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Robodtica no Mundo
—\

+ Emergéncia de uma nova era tecnoldgica, a da
robotica

* Problemas como os enfrentados pelos PCs nas
décadas de 70-80
*+ alta fragmentacao
* falta de padronizacao
* projetos complexos sem metodologias estabelecidas
* aplicacOes praticas escassas
* desenvolvimento lento




Robética no Mundo - Aplicacoes )

+ Robds industriais: segundo aISO 8373 (International
Organization for Standardization), manipuladores de
multiplo uso reprogramaveis, controlados
automaticamente em trés ou mais eixos

* Robds de servico: aqueles que operam de forma
autonoma ou semi-autdbnoma para executar servicos
uteis ao bem estar humano, que excluam as
operacdes de manufatura. Este grupo inclui robds de
uso profissional e doméstico, rob6s educacionais e de
entretenimento.




Robotica no Mundo - Mercado
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Estoque Operaconal de Robés Industrias em 2008 e Perspectivas para 2009-2012
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Robdtica no Mundo - Mercado
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Robés de Servigo para uso Profissional - Dados de 2008 e Perspectiva 2009-2012
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. Plataformas robhdticas moveis
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Robética no Mundo - Mercado

Robds de Servico Doméstico - Dados de 2008 e Perspectivas para 2009-2012
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Robética no Mundo - Mercado
—\ “ ).

* Uma pesquisa recente produzida pela ABI Research
estima que o mercado de robds pessoais atinja $15
bilhoes de ddélares em 2015.

* Para se ter uma idéia, este valor equivaleria ao
mercado de musica digital, que de acordo com a CEA
atingiu $14.9 bilh6es em 2010. O que sugere que os
robds estarao tao presentes quanto os tocadores de
musica digital.

*  ABI RESEARCH (https://www.abiresearch.com/research/1003675-Personal+Robotics+2009?Il)


http://www.abiresearch.com/
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Robodtica no Brasil
—\

O numero de robds operacionais no mundo aumenta
a uma taxa hoje da ordem de 7%.

Rob6s em operacao nas Américas em 2007: 150.000.

Participacao do Brasil: menos de 3% do total de novos
rob6s das Américas.

Percentual bem abaixo de paises como Canadd (10%) e
México (5%), além dos Estados Unidos (83%).

Levando-se em conta que as Américas concentram
menos de 18% dos robds do mundo, é procedente
afirmar que o Brasil encontra-se defasado no uso de
robos.



Robodtica no Brasil
\

* Pais consumidor: quase a totalidade dos robds
adquiridos no pais € importada.
* Como mudar este quadro:

+ Estimulo a pesquisa, desenvolvimento e inovacao
nacional na drea de robdtica.



www.cbr2011.org

Competicao Brasileira de

Robotica - CBR

Competicao Brasileira de Robética



Competicao Brasileira de Robotica |

* Acao conjunta da SBA, SBC, IEEE e RoboCup para
divulgar e promover os avancos tecnologicos na area
de Robotica Movel Inteligente no pais.

* Engloba categorias simuladas e reais das competicoes
da RoboCup e do IEEE.

* Acontece anualmente no Brasil desde 2003.

* Pode fazer parte da Competicao Latino-Americana de
Robotica e englobar a RoboCup Brazil Open.

(@ GIEEE Sk



Categorias RoboCup
—\

* A RoboCup™ é uma iniciativa de pesquisa e educacao
internacional cujo objetivo é permear a pesquisa em
|A e robdtica através da definicao de problemas
padrao onde uma gama de tecnologias pode ser
examinada, desenvolvida e aplicada.

# Presidente mundial: Manuela Veloso (Carnegie Mellon
University, USA), 2008-2011

# Presidente nacional (desde 2009): Esther Colombini


http://www-2.cs.cmu.edu/~mmv/

* RoboCup Senior
* RoboCup Soccer

* RoboCup Rescue
* RoboCup@Home

+ Robocup Jr (Representante Nacional: Profa. Carmen
Farias - UFES)

* Soccer Challenge
* Dance Challenge
* Rescue Challenge



Robocup soccer
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RoboCup Soccer
\

+ Simuladas
* 2D
% 3D

*

*

3D Development
Mixed Reality

+* Real

*

*

*

Small-size
Middle-size

Standard Platform
(http://www.tzi.de/4legged/bin/view/Website/WebHome)

Humanoid



* Dois times formados por 11
agentesinteligentes
autdnomos disputam uma
partida de futebol em duas
dimensoes.

* Cadaagenterecebe
apenas informacoes
limitadas sobre a situacao
dojogo e precisa decidir
cada acao de modo a
contribuir com a equipe
como um todo.

* Quia para iniciantes:
* http://www.ele.ita.br/

~jackson/itandroids/g
uias/Guia2D.pdf

OxBlue08 4

goal_| 5629



http://www.ele.ita.br/~jackson/itandroids/guias/Guia2D.pdf
http://www.ele.ita.br/~jackson/itandroids/guias/Guia2D.pdf
http://www.ele.ita.br/~jackson/itandroids/guias/Guia2D.pdf

RoboCup Soccer 3D

* A simulacdo € executada
no RoboCup Simulated
Soccer Server
3D (rcssserver3d) que roda
em Linux, Windows e Mac
OS X.A Engineéa
SimSpark.

* Os agentes se comunicam
com o servidor via TCP.
Qualquer comunicacao
agente-agente precisa
passar pelo servidor, que
limita os dados a serem
transmitidos.

* Cadatimetem4
jogadores.


http://en.wikipedia.org/wiki/Linux
http://en.wikipedia.org/wiki/Windows
http://en.wikipedia.org/wiki/Mac_OS_X
http://en.wikipedia.org/wiki/Mac_OS_X
http://en.wikipedia.org/wiki/SimSpark
http://en.wikipedia.org/wiki/Transmission_Control_Protocol

* A RoboCup Soccer
Simulation Mixed Reality une
micro-robds reais criados
pela Citizen e simulacao.

* Abola e ocampo sao
simulados e projetados em
uma TV de plasma que serve
de campo para os micro-
robos.

* Cadamini-rob6 é comandado
por um programaauténomo,
que recebeinformacodes
limitadas sobre a situacao do
jogo e comanda o micro-
robd.




Categoria bem |
desenvolvida no Brasil

Excelente estrutura
para inciar
desenvolvimento
mecanico

Areas de

desenvolvimento:
Visao computacional
Filtragem
Heuristicas

Cada time conta com
até 5 robds

15 times participarao
da CBR este ano
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Robdés de alto custo
Complexidade mecanica

Nao ha times Brasileiros
participando

Rob6 tem informacao
local do mundo



videos RoboCup/RoboCup 2008 Middle-Size League Final CAMBADA vs. Tech United.flv

—\

* 4 rob6s NAO compde cada time

+ Nao existe desenvolvimento
mecanico/elétrico

* Plataforma nao pode ser alterada

+* Foco no desenvolvimento do controle e
estratégia de jogo



videos RoboCup/RoboCup 2011 Standard Platform Taiwan  USA (Quarter Final).flv

RoboCup Soccer Humanoid =
—\ “ ).

« KidSize: até 3robds de 30-60cm de altura
* Adult Size: rob6s de 80-130cm de altura

* Times projetam seus robds ou utilizam plataformas
desenvolvidas por empresas

* Andar, correr, chutar bola sem perder o equilibrio,
percepcao visual da bola, percepcao visual de outros
jogadores, localizacdo e estratégia de jogo estao
entre os fatores investigados dentro da liga de
humanoides.
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videos RoboCup/RoboCup 2011 Kid Size USA  Japan (Final).flv
videos RoboCup/RoboCup 2011 Adult Size Final.flv

http://www.rescuesystem.org/robocuprescue/

Robocup Rescue




RoboCup Rescue

3./ ocuprescue/

* Real
* Resgate
* Simulada
* Agents
* Virtual Robots
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* Time de agentes autdbnomos
simulados tentando evitar
maiores problemas em uma
cidade depois de um
desastre.

* O ambiente de simulacao
recria uma situacao de
desastre, onde varios agente
podem interagir.

* Tipos de agentes:

* Brigada de incéndio

* Times de ambulancias
* Forcas policiais

* Civis

‘2

.......



Rescue Simulation Agents

* Representa caracteristicas de uma cidade onde acaba
de acontecer um terremoto.

* Neste cenario, prédios estao em chamas, pessoas
estao machucadas e as ruas estao bloqueadas.

* Cadamapa consiste de uma colecao de nds. Cada
mapa pode ser representado como um grafo, onde
cada no representa um ponto importante do mapa.




Rescue Simulation Agents
_\ g

* No mapa, também existem estruturas que sao
representacoes de elementos que podem ser
encontradas em cidades reais:

* As construcdes que representamlugares onde as pessoas
moram e trabalham

* A principal diferenca entre um nd e uma construcao € que a
construcao possui um tamanho e pode ser destruida pelo
fogo.

* Existem construcdes especiais chamados de refugios onde as
unidades podem se “reabastecer”

* Ruas
* Ligam, pelo menos 2 nos
* Podem estar bloqueadas pelos escombros



Rescue Simulation Agents
—\

* Os agentes podem trocar mensagens entre si de duas
formas:

. J”

ey

* Os agentes podem mandar mensagens para outro
agentes que estejam no seu limite de acao

* Os agentes podem enviar mensagens para qualquer um
no mapa. As unidades centrais enviam e recebem
informacdes dessa forma



Rescue Simulation Agents

* Pararesolver atarefa proposta, o modelo de decisao
do sistema deve considerar questdoes como:

* Planejamento pela busca do melhor caminho
* Coordenacao de acdes
+ Comunicacao



Rescue Simulation Agents
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o Rebotuprescve U3
Time: 0 Score 98.000000




Rescue Simulation Virtual Robots&
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* Aplicacao direta de técnicasde IA

* Constru¢ao de robos

%k

%k

%k

Sensores
Atuadores
Plataformas

* Objetivos:

%k

*

*

Gerar um mapa do ambiente onde o rob6 sera posicionado
Localizar as vitimas, identificando suas condicdes de saude
Evitar causar danos ao ambiente e as vitimas

A tarefa pode ser executada por mais de um robd

Seguir as restricObes de peso, dimensao e sensores
estabelecida pela comissao da categoria
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Rescue Simulation Virtual Robots J
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+ Mapas

*

*

*

*

Modelos geométricos
Obstaculos

lluminacao

Efeitos especiais

* Vidro, espelho

Vitimas

* Simulacao das acdes das vitimas
* @ritar socorro, acenar, etc



Robocup @ home

e




RoboCup (@ Home

* Requisitos:
* Interacao humano-maquina
* Relevancia social
+ Dirigido a aplicacao

+ Facil de instalar e de baixo custo



videos RoboCup/RoboCup German Open 2011 Final of Team NimbRo@Home.flv

Robocup Jr

e




RoboCup Jr

* Dance

* Rescue AeB
* Soccer



Categorias IEEE

* O Comité Latino-americano de Robotica do IEEE criou
um conjunto de categorias de competi¢bes robadtica:

* Soccer Very-Small
* Open
* Standard Educational Kits
** OQcorre no Brasil desde 2003

* Times Brasileiros sao atualmente campedes Latino-
americanos da SEK e Very-Small



IEEE Very-Small

* Na IEEE Very-small Soccer
dois times de 3 robds de
até 7,5x7,5X7,5C¢m
disputam uma partida de
futebol.

* Os rob0Os sao controlados
remotamente por um
computador, mas sem
intervencao humana.

# O computador processa a
imagem de uma camera de
video localizada sobre o
campo e comanda os robbs



IEEE Open
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* AIEEE Livre tem o objetivo de apresentar um desafio de alto nivel aos
estudantes.

* Nesta categoria pode ser usado qualquer equipamento para montar um
robb que deve cumprir a tarefa, alterada anualmente, de modo
totalmente autébnomo.

* As tarefas da IEEE Livre procuram reproduzir os desafios da robdticareal
em uma escala menor.




IEEE SEK

——

* AIEEE Standard Education Kits € a antiga IEEE LEGO.

* O objetivo dessa categoria é apresentar um desafio estimulante para os
alunos de graduacao que precisam montar dois rob6s auténomos
usando apenas pecas de kits educacionais aprovados para a competicao.

* Usualmente, dois rob6s devem agir de modo cooperativo para cumprir a
tarefa, que é modificadaa cada ano.

Pilotes
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*

Proxima CBR
\

Brasil

+ Sao Joao Del-Rei — Setembro 2011
* www.cbr2o11.org

Mundial
+ México - Julho 2012

Diversos “Opens”

Pagina RoboCup Brasil
* http://www.robocup.org.br/



http://www.robocup.org.br/

http://www.obr.org.br/

Olimpiada Brasileira de

Robodtica - OBR

Olimpiada Brasileira de Robética



* Acao conjunta da SBA, SBC e RoboCup para divulgar a area de
Robdtica no pais para os alunos de ensino fundamental e médio

* Uma das 6 Olimpiadas Cientificas apoiadas pelo CNPq
(Matematica, Fisica, Robdtica, Histdria do Brasil, Quimica,
Astronomia e Astrondutica)

* Objetivo: melhoria do ensino fundamental e médio bem como
identificar jovens talentosos que podem ser estimulados para as
carreiras técnico-cientificas

e Ll
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Divulgag¢do da C&T brasileira
Apoio a escolas publicas

Estimulo para classes menos
favorecidas

Estimulo aos jovens
Estimulo as escolas e professores

Promog¢dio da interagdo entre
alunos e professores

Apoio a outras olimpiadas

Producdo de material diddtico

1° Campedo mundial brasileiro
na RoboCup Internacional!

Dr. Jacobus W. Swart
Diretor do CTI
representando o ministro de estado
da Ciéncia e Tecnologia



http://www.mnr.org.br/

Mostra Nacional de

Robotica - MNR

VINR

Mostra Nacional de Robética




Mostra Nacional de Robodtic a

. I?

[ ] Aserrealizada pela1* vez em 2011
[l Apoio governamental:
1 Edital CNPq 563918/2010-1
(71 mostras locais, 30 regionais e 5 nacionais)
MNR: RS 350.000,00 + 48 Bolsas de 1CJ

[ ] Objetivo: contribuir com o desenvolvimento cientifico e
tecnoldgico do pais mediante a realizacao de uma mostra de
roboticaem nivelnacional

[] Publico alvo: ensino fundamental, médio, técnico e superior.



[ CompeticOes
L1 Futebol Jr.
[1 DancaJr.

[1 Resgate B Jr.

[1 Iniciacao Cientifica
] Artes e Humanidades
[ ] Ciéncias, Vida e Ambiente
L1 Ensino
L1 Inovacao, Protdtipos e Invencao
L] Elétrica
[ ] Mecanica e Desenho técnico
L1 Computacao



Projetos
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CPo1

iHamlet

Jardim Robdtico
RoboFEl
Quadricoptero
Robd Gecko


videos RoboCup/GECKO - RobÃ´ Lagartixa - FEI.flv
videos RoboCup/Jardim_Robótico.m4v
videos RoboCup/I, Hamlet/Livro.MOV

No Violence
No War
No Fight

Just Fair Play
Competition

Competition for Intelligent
.. and Autonomous Robots




