PROPUESTA MODULO DE TALLER (para aprobacion por la Comision de Carrera)

Nombre
Actividad Especifica

“Exploracion multi-robot basada en grillas de ocupacion probabilistica y digramas de Voronoi"

Cartografia basada en grillas de ocupacion probabilistica

Proponente Instituto de Computacion
Responsables Facundo Benavides (fbenavid@fing.edu.uy)
El objetivo de este médulo es brindar al estudiante un acercamiento a los problemas asociados con la
exploracién de entornos desconocidos por sistemas de mudltiples robots. Particularmente, interesa
Objetivo introducir las estrategias que modelan el entorno con grillas de ocupacién probabilistica y una familia
particular de grafos -conocidos como diagramas de Voronoi- como modelo que soporta los algoritmos de
planificacién de caminos.
La exploracion auténoma de entornos es considerado uno de los problemas fundamentales de la robética
moderna. Esquematicamente, las tareas de exploracién pueden verse como la interaccién alternada de
problemas de cartografia (mapping) y planificaciéon de caminos: mientras un mapa es necesario para
planificar nuevas acciones (caminos), la eleccién correcta de caminos es crucial para expandir el
conocimiento sobre el entorno, extendiendo el mapa.
En el mundo real, los robots se ven obligados a actuar en entornos cada vez menos estructurados. Esto
conduce a la imperiosa necesidad de dotarlos de habilidades para lidiar con la incertidumbre tanto a nivel
de modelos como de algoritmos.
Las tareas a realizar son:
1. Estudio guiado sobre:
1. Incertidumbre en sistemas roboéticos
2. Interaccién robot-entorno, variables de estado
3. Filtro de Bayes
Descripcién 4. Sensado, modelos
5.
6.

Diagramas de Voronoi, implementaciones eficientes

2. Implementacién de un prototipo de sistema multi-robot explorador utilizando ROS
3. Experimentacion utilizando el simulador fisico MORSE

4. Informe final conteniendo resultados y conclusiones.
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Aporte a / tareas
concretas del
estudiante

En este modulo el estudiante ganara conocimiento sobre:

- modelado sensorial

- modelado de entornos mediante el uso de grillas de ocupacién probabilistica.
- implementaciones eficientes de diagramas de Voronoi.

- exploracion robética cooperativa.

Carga horaria total

90 horas (6 créditos)

Carga horaria sem.

9 horas semanales

Fecha inicio 8/09/20

Fecha fin 13/11/20

Conocimientos Se requiere sélidos conocimientos en l6gica, probabilidad y programacién. Ademds, se recomienda que
requeridos el estudiante posea conocimientos previos en estadistica, sistemas operativos y robdtica.

Cupo de estudiantes
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Forma de Seleccién

Avance en la carrera y materias afines realizadas previamente.

Método de Evaluacion

Documentacion, Demo del prototipo generado.
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