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Objetivos

A robdtica estda cada dia mais presente nas
atividades da sociedade e um dos setores que
impacta é a agricultura. Os agbots, como séo
chamados os robds agricolas, revolucionam a
agricultura [1].

A empresa EarthSense®, uma startup do ramo
tecnoldgico responsavel pelo desenvolvimento
de robbés autdbnomos agricolas no estado de
lllinois nos Estados Unidos, em parceria com a
Universidade de lllinois em Urbana-Champaign
(UIUC), desenvolve agbots capazes de
percorrer regides inferiores da plantagdo que
ndo sao acessiveis para tratores e outras
magquinas de grande porte.

Um dos robds mais utilizados para essa
atividade de monitoramento e controle é o
TerraSentia (Figura 1), o qual trata-se de um
robé com rodas que pode ser controlado ou se
mover autonomamente.

O que se pesquisa no momento € uma nova
tecnologia capaz de estimar o estado de um
robd, esta estimativa € responsavel por
localiza-lo, isto é, determinar a posi¢cdo, a
orientacdo espacial e a velocidade do robd
através de dados coletados por sensores.
Nesse sentido, a proposicdo desse projeto é
analisar e comparar a estimativa de estado de
um robd feita por Filtro de Kalman Estendido
(em inglés, Extended Kalman Filter - EKF) com
a estimativa prevista por um modelo de rede
neural.
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Figura 1: Robd TerraSentia [2].

Métodos e Procedimentos

Os métodos para realizagdo do projeto
vislumbram a aplicacdo do método cientifico.
Observagbes sobre a ampla aplicagdao de
modelos de rede neural para a previsdao de
resultados a partir de dados coletados, a qual
ocorre atualmente em projetos da area de
computacdo e da inteligéncia artificial, levou a
hipétese sobre a viabilidade de realizar a
estimativa de estado do robd TerraSentia
através de modelo de rede neural [3].

Para isso, & fundamental a realizacdo de
experimentos, o0s quais, através de uma
abordagem empirica baseada em testes,
comparagdes e corregdes, permitem que se
comprove ou nao a hipétese proposta por esta
pesquisa.

Os dados analisados partem de experimentos
previamente realizados pelo Laboratério de
Robodtica Mével da EESC (LabRoM) em

=_-_ SB Servign de Bibliobeca
b | Prof. Dr. Sérgio Rodrigues Fontes


15430791
Novo carimbo


32

DSIICUSP

parceria com a UIUC. Apds a analise e
organizagdo do banco de dados experimental,
€ necessario o treinamento do modelo de rede
neural.

Por fim, com a obtencdo da estimativa de
estado como output do modelo, compara-se
este resultado com o resultado obtido pelo
EKF, o qual é adotado como referéncia por se
tratar de um método ja tradicional [4]. O intuito,
nesta etapa final, é qualificar, sob o ponto de
vista critico, o grau de confiabilidade do modelo
de rede neural para o rob6 TerraSentia.
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Figura 2: Exemplo de rede neural tipica (fonte).

Resultados

Até o presente momento foram acessados os
dados dos experimentos armazenados no
banco de dados. Estes foram tratados, de
forma que apenas os dados referentes aos
sensores Uteis para este estudo sejam
selecionados para os proximos passos. Estes
sdo o0 Sensor de Inércia e o Encoder das
rodas.

A seguir, sdo esperados, como 0s préximos
resultados, a estimativa de estado do robd
TerraSentia obtida por meio do treinamento do
modelo de rede neural, assim como os
resultados de estimativa obtidos pelo EKF,
seguido da comparacao entre os dois métodos.

Conclusoes.

Neste projeto, o qual esta em desenvolvimento,
espera-se que a estimativa de estado feita pelo

modelo de rede neural seja tdo acurada quanto
a estimativa feita pelo EKF. Caso contrario, se
0 modelo ndo reagir como esperado e a
estimativa de estado ndo se comportar
minimamente como esperado, objetiva-se
analisar o motivo por tras disso e relata-lo.
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