F Robds Méveis

Cédigo: 425208 ECTS: 6
Ano Letivo: 2015/16 Carga horaria: T: 2:00 h; TP: 1:30 h;
Departamento: Informatica Area Cientifica: Informatica;

Ciencias

ULisboa

Objetivos da Unidade Curricular

Pretende-se proporcionar ao aluno um alargamento da sua formagdo em informatica a analise e programacdo de dispositivos corporizados com uma
interacgdo mecanica com o ambiente e com mobilidade nesse mesmo ambiente. Este tipo de interac¢do tem especificidades significativas,

e a aquisigdo desse tipo de conhecimento espera-se que possa enriquecer a visdo do estudante sobre interacgdo da informatica com o mundo real.

Pré-requisitos

® Introdugdo a Inteligéncia Artificial (26732)

Conteldos

Robdtica mével, focando em particular a autonomia de decisdo do robd.

Descrig¢do detalhada dos contetdos programaticos

Componente Tedrica

Historial da drea; Componentes de um robd maével; Morfologia

Mecanismos de locomogdo nos diferentes meios; Armazenamento e consumo energético

Medigdo de grandezas fisicas, passiva e activamente e respectivos tipos de sensores; processamento de dados sensoriais; integragdo sensorial

Actuacgdo do robd em fungdo dos estimulos sensoriais; estabilizagdo do robd; controlo de decisdo

Arquitecturas comportamentais de controlo de decisdo; comparagdo com arquitecturas funcionais; arquitecturas hibridas; reflexos; padrdes de ac¢do fixa;
programas motor; autonomia do robd

Tipos de simulagdo de robds moveis; limitagGes e realismo das simulagdes; simulagdo para depuragdo de programas para robds reais

Representagdo e levantamento auténomo de mapas; ambientes estaticos e dinamicos; planeamento de rotas

Equipas de robos; interferéncia; cooperagdo emergente; equipas de robds e humanos

Componente Teodrica-Pratica

ndo aplicavel




Componente Pratica

Programacdo de robds reais, em tarefas simples. Ensaios de interac¢do do robé mével com ambientes ndo estruturados e com outros agentes méveis, em

particular humanos e robés similares.
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Outros elementos de estudo
Artigos diversos; Manuais de rob0s

A variety of papers and robot manuals

Métodos de Avaliagao

80% Trabalho prético + 20% Teste de escolha multipla

Lingua de ensino

Portugués ou Inglés, se necessario




