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Designacao do projecto | IMPROVE — Controlo nao linear, estimacao e detecao de falhas com garantias formais
para sistemas robdticos moveis.

Cédigo do projecto | PTDC/EI-ROB/31823/2017
Objectivo Principal | Reforcar a Investigacio, o Desenvolvimento Tecnoldgico e a Inovagao.
Regido de intervengio | Centro

Entidade beneficiaria | Instituto de Sistemas e Robética

Data de aprovagdo | 27.02.2018

Data de Inicio | 01.06.2018

Data de conclusdo | 31.05.2021

Custo total elegivel | 239.845,98€

Apoio financeiro da Unido Europeia | FEDER - 203.869,08€

Apoio financeiro publico nacional | OE/FCT -35.976,90€

Sintese do Projecto:

O objetivo deste projeto é desenvolver ferramentas tedricas de sistema e algoritmos na estrutura de sistemas
robdticos méveis que integram explicitamente na formulagdo conceitual ndo apenas a tarefa principal desejada, mas
também outros objetivos principais (por exemplo, econémico, desempenho, robustez, seguranca, observabilidade do
sistema, propriedades, comportamento de comunicagdo e interagdo com outros sistemas, etc.) na presenca de
restricGes desafiadoras e ambientes ndao estruturados. A énfase serd colocada no projeto de controle nao linear e
baseado em otimizagdao e procedimentos de estimativa que sdo comprovadamente precisos por construcdo para
sistemas robdticos Unicos e multiplos, incluindo detegao de falhas e estratégias de isolamento, a fim de obter sistemas
robdticos de alto desempenho capazes de atender ao fim. requisitos do usuario. Para garantir que a investigacao seja
orientada por areas de aplica¢cdo de alto impacto, o projeto incidird nos seguintes estudos de caso: - Logistica e
manipula¢do de chdo de fabrica: O objetivo é estudar e contribuir para o desenvolvimento de solu¢des de manufatura
inovadoras com particular énfase na logistica e cenarios robdticos de colegas de trabalho usando manipuladores
mdveis. Os principais pontos de pesquisa incluem o desenvolvimento de estratégias de controle de torque robustas e
de alto desempenho para manipuladores robdticos, algoritmos de percecdo ativos e confidveis, planejamento reativo,
sistemas de navegacdo e controle para permitir que robds mdveis operem autonomamente em ambientes ndo
estruturados com colaboragdo homem-robé eficaz com garantias de seguranca. - Cooperacgdo de veiculos robdticos
autdbnomos maritimos e aéreos para monitoramento e amostragem do oceano: O cenario motivador é a detegdo e
rastreamento de algum evento / caracteristica de interesse particular no oceano (por exemplo, poluicdo por



derramamento de 6leo), onde uma rede de veiculos robdticos heterogéneos (ar, superficie e subaqudtica) que podem
interagir de forma autbnoma com o meio ambiente e entre si, trabalham em coopera¢do para obter medidas com
resolugdes temporais e espaciais adequadas. A mesma rede também pode adaptar em tempo real seu comportamento
/ configuragdo geométrica em resposta as variaveis ambientais medidas in-situ, a fim de melhorar o desempenho e
otimizar a estratégia de detecao e medicdo. Esta proposta reline especialistas das dreas acima mencionadas. O mérito
deste programa de pesquisa é que ele visa a pesquisa fundamental bem motivada por aplicacdes. As solucdes tedricas
preconizadas estardo fortemente enraizadas no trabalho de investigacao realizado pela equipa. Obter provas formais
de robustez, estabilidade e desempenho dos algoritmos de controle e estimativa é um objetivo principal. No nivel
pratico, um dos principais objetivos é demonstrar e integrar alguns dos algoritmos desenvolvidos nas ferramentas de
software para comando e controle dos sistemas robdticos, simular e testar dentro do hardware no loop e validar por
meio de testes de campo.

Esta iniciativa propde uma distribuicdo inteligente de infraestruturas na regido centro de Portugal, com diferentes
areas de especializacao

FEUP: Coordenacdo e gestdo; Estimativa e controle de movimento baseado em otimiza¢do e ndo linear; Controle e
estimativa de movimento cooperativo; Esquemas de detecdo de falhas e isolamento de varios sistemas robéticos
modveis; Cooperacdo de veiculos robdéticos autdnomos aéreos e maritimos para monitorizacdo e amostragem
oceanica; Divulgacao e valorizacdo dos resultados.

ISR-Porto: Coordenacdo e gestdo; Divulgacdo e valorizacao dos resultados.

ISR-UC: Logistica e manipulacdo de chao de fabrica.
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