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No Grupo "Automacéo e Robdtica para a Qualidade de Vida Humana" pretende-se realizar investigagao fundamental e aplicada que
conduza a contribuigdes cientificas e tecnoldgicas relevantes para o desenvolvimento da robética centrada no ser humano, nas
vertentes dos sistemas de mobilidade e robdética médica, robdtica de campo e dos sistemas de energia inteligentes:

- Sistemas de mobilidade: como objectivo estratégico pretende-se contribuir para a melhoraria da mobilidade, incluindo a mobilidade
assistida por robética moével e veiculos auténomos. Incluem-se nos topicos a investigar: interfaces homem-maquina multimodais
baseados em BCI, com alta confiabilidade e facilidade de uso, seguindo um projeto centrado no utilizador; sistemas de navegagao
baseados em controlo colaborativo homem-robot, adaptaveis a utilizadores com diferentes capacidades de comando e interface
com a maquina. E também um objectivo estratégico contribuir com novos métodos e algoritmos para novas modalidades de
mobilidade/transporte e sistemas inteligentes de gestdo/controlo do trafego, com foco em sistemas que utilizam veiculos auténomos

- Robotica médica: investigagdo de arquiteturas e metodologias de controlo para cirurgia assistida por robés, tendo como foco a
transmisséo de sensagbes de contacto de elevada qualidade. Multiplas funcionalidades terdo de ser operacionalizadas tais como a
compensagao autébnoma de movimentos fisiolégicos sem informagao a-priori, movimento auténomo do espago nulo de modo a
garantir as restricdes do trocar, otimizagdo da manipulabilidade do robot, e controlo preciso de posi¢éo e for¢a; Desenvolvimento de
sistemas tele-robéticos com tecnologias de ponta para diagnéstico remoto por ultrassons; Desenvolvimento de sistemas roboéticos
com tecnologias de ponta para reabilitagido, incluindo projeto de vestuario com bio-sensores embutidos, alimentados por fontes
biolégicas ou por baterias, tendo em conta o conforto dos pacientes, ergonomia, e interagéo robdtica

- Robotica de Campo: pretende-se investigar sobre novos mecanismos, métodos e algoritmos que permitam implementar robots
moveis autbnomos capazes de operar em ambientes dificeis, sejam eles naturais ou construidos. Estes robots devem ser capazes
de interagir e cooperar com humanos ou em equipas de robés homogéneas ou heterogéneas

- Sistema de energia inteligentes - integragcao de renovaveis e de sistemas de armazenagem, para aplicagdes em sistemas roboticos
auténomos, automacgdo e veiculos electricos. Desenvolvimento de tecnologias eficientes (tais como motores electricos e
accionamentos); Avaliagao de impactos de equipamentos conversores de energia; projecto e arquitecturas de redes inteligentes



No Grupo de Visédo por Computador e Percepgdo Robética espera-se reforgar as actividades relacionadas com o reconhecimento
de accdo e de comportamentos. O trabalho focara aspectos relativos a aprendizagem automatica e visdo por computador para a
interpretagdo semantica de cenas dindmicas observadas por cdmaras e outros sensores. O objectivo de longo prazo deste topico
sera o projecto de sistemas cognitivos para o reconhecimento de actividades. Mais especificamente o foco sera em aprendizagem
automatica e visdo por computador para a interpretagdo semantica de cenas dinamicas, em tempo real. Uma das dificuldades na
interpretagdo semantica de cenas dinamicas é a distancia entre a interpretagao subjectiva dos dados e as medidas fornecidas pelos
sensores. Para tratar este problema propomos-nos desenvolver novas técnicas para segmentagdo semantica, detecgéo
e econhecimento de objectos assim como de aprendizagem e reconhecimento de actividades. Os tépicos a serem investigados
incluem:

- Analise espaco-temporal de sinais corporais e faciais humanos, integrando varios sensores e modalidades relevantes segundo o
modelo do sistema sensorial humano. O objectivo a longo prazo é também o de desenvolver representagdes de objectos de
interesse, estudando as suas formas, texturas e aparéncia, para inferir propriedades do mundo observado. As novas metodologias
integrardo ideias de geometria diferencial. Para isso os problemas de visdo por computador serdo formulados em “manifolds”
diferenciaveis, explorando a geometria do espago subjacente.

- Desenvolveremos também trabalho em modelos de camaras nao convencionais nomeadamente cdmaras ndo centrais, caAmaras
baseadas em 6ptica adaptativa, cAmaras plendpticas e suas aplicagées. Continuar-se-a a aplicar técnicas de visao por computador
a video endoscépico e ao desenvolvimento de sistemas de navegagdo usando informagéo sensorial multimodelo para registar
modelos 3D de 6rgios a imagens intraoperativas

- Modelizagédo 3D de ambientes urbanos para se obter modelos planares a partir de sequéncias estéreo adquiridas por um carro em
movimento.

- Desenvolvimento das componentes necessarias ao desenvolvimento de processadores probabilisticos Bayesianos e a sua
aplicagao a sistemas roboticos.
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