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Project abstract:

Em ambientes compartilhados com seres humanos, rob6s méveis necessitam de regras de convivio social para
apresentar, durante o deslocamento, caracteristicas comportamentais agradaveis e seguras. Dessa forma,
proporcionam nas pessoas empatia e maior aceitacdo durante a interacdo, bem como sensacio de seguranca.
Portanto, este projeto tem como objetivo projetar e validar o Computer-Aided Design (CAD)-3D da Two-Ts
Moével formado por uma cabega robética e o robd mével Jackal da Clearpath Robotics. A Two-Ts Movel terd
navegacao socialmente aceitdvel (prox€mica), bem como identificara objetos em um ambiente desconhecido.
Assim, o mapa sera criado a medida que o robd navegue e se localize em ambientes /ndoor e Estético (IE);
Indoor, Estatico e Dinamico (IED); Outdoor e Estatico (OE); Outdoor, Estatico e Dindmico (OED). Os
ambientes IE e IED podem ser representados por uma sala de aula da Universidade Federal do ABC (UFABC)
composta pelo docente e discentes, mesa, cadeira, lousa, cadeiras universitarias, entre outros objetos. Em
contrapartida, o espaco externo da UFABC formado por bancos, docentes, funciondrios e discentes, pode
simbolizar os ambientes OE e OED. Nestes ambientes, os docentes, funcionarios e discentes possuem
comportamentos dindmicos, assim como a Two-Ts Mdvel, pois podem se movimentar. Para isso, técnicas de
Simultaneous Localization And Mapping (SLAM) Semantico serdo implementadas e validadas, via simulag¢do,
no Gazebo. O SLAM Semantico serd responsavel pela criagdo do mapa do ambiente, localizacdo e navegacio
do robd e na identificacdo de objetos.
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Two-Ts Mdvel: Aplicagao de SLAM Semantico e Navegacao Socialmente Aceitdvel em Ambiente
Simulado

A Two-Ts Mdvel ira coletar dados semanticos do ambiente Indoor e Estatico (IE); Indoor, Estatico e Dinamico
(IED); Outdoor e Estético (OE); Outdoor, Estético e Dindmico (OED). Na validacdo, via simulag@o, como exemplo
de ambiente indoor, uma sala de aula plana da Universidade Federal do ABC (UFABC) pode ser modelada. Neste
ambiente, a Two-Ts Movel, por meio das técnicas de SLAM Seméntico, navegue e atualize o mapa do ambiente e
identifique a sua posi¢@o. Os objetos estdticos e dindmicos também sdo identificados, como docente, discentes,
mesa, cadeira, lousa, cadeiras universitarias, entre outros. Em contrapartida, um ambiente outdoor pode ser
representado por um espaco externo composto por bancos, docentes, funciondrios e discentes. Nestes exemplos, o
docente pode estar sentado (estatico) ou se deslocando (dindmico) pelo ambiente, assim como discentes e
funciondrios. Vale destacar que o termo "objeto", considerado no projeto, refere-se a todos os elementos presentes

no ambiente.

Os dados serdo coletados, via simulagdo, por meio de sensores como LiDAR 3D e uma Camera Estéreo da Two-Ts
Movel.

Todos os resultados encontrados serdo documentados nos relatdrios que serdo enviados para a Fundacio de
Amparo a Pesquisa do Estado de Sdo Paulo (FAPESP), em artigos que serdo submetidos para serem publicados em

conferéncias e revistas e em plataformas como o GitHub.

A implementac¢do do sistema serd realizada em ambientes simulados. Por esse motivo, ndo serd necessario

submeter o projeto para o comité de ética.

Os dados gerados serdo de dominio da equipe de desenvolvimento, UFABC e FAPESP até sua publicagdo para

serem de livre acesso. Inclusive, todos os cédigos implementados serdo disponibilizados no GitHub.

Os dados gerados e os codigos implementados serdo armazenados nos computadores do Laboratério de Sistemas
Inteligentes, localizado no Bloco Delta em Sdo Bernardo do Campo, da UFABC. Também serdo salvos em servigos

de nuvem (GitHub), com conta gerenciada pelo pesquisador responsavel do projeto.

Todos os computadores serdo protegidos por senha, com acesso apenas da equipe de desenvolvimento do projeto.

O gerenciamento dos arquivos em nuvem, como o GitHub, serd controlado pelo pesquisador responsavel.

Os dados serdo armazenados até que os objetivos do projeto sejam alcancados. Todos os resultados encontrados

serdo compartilhados por meio de publicacdes em conferéncias e revistas, além do GitHub.
Os dados serdao mantidos em repositério de livre acesso, como o GitHub.

Os dados serao disponibilizados, sempre que possivel, em artigos publicados em conferéncias e revistas, além do
GitHub.



O acesso aos dados serd restrito durante o desenvolvimento do projeto, até o momento em que sejam publicados,
no formato de artigos cientificos, em conferéncias e revistas. Além disso, todos os c6digos implementados serdo
disponibilizados no GitHub.

O gerenciamento de dados serd realizado pelo Pesquisador Responsavel do projeto, Prof. Wagner Tanaka Botelho.

Sera necessario adquirir, por meio do Auxilio a Pesquisa Regular da FAPESP, um computador deskfop e um
notebook de alto desempenho para implementar e validar os resultados, via simulac¢do. O servigo em nuvem para
armazenar os dados € oferecido pela UFABC ao Pesquisador Responsdvel. Além disso, o GitHub também sera

utilizado.
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