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Objetivos da Reuniéo

Reformular plano da tese apds resultado do
Amazon Picking Challenge.

Definir robot para planeador de trajetoria.

Decisdes

Apesar de ndo continuar a desenvolver o0 Amazon
Picking Challenge de forma competitiva, este
desafio continua a ser a base para os testes dos
algoritmos a ser implementados no futuro.

O robot a adoptar continua a ser o robot Universal
URS.

Planos de Acgéo

Desenvolver um software para a coordenacdo de
referenciais, publicagdo de referenciais virtuais e
outro software para o célculo da cinematica inversa.
Encontrar as transformacdo de referéncias entre
robot e ROS ou Movelt.




