
Objetivos da Unidade Curricular

Pretende-se proporcionar ao aluno um alargamento da sua formação em informática à análise e programação de dispositivos corporizados com uma 

interacção mecânica com o ambiente e com mobilidade nesse mesmo ambiente. Este tipo de interacção tem especificidades significativas,

e a aquisição desse tipo de conhecimento espera-se que possa enriquecer a visão do estudante sobre interacção da informática com o mundo real.

Pré-requisitos

Introdução à Inteligência Artificial (26732)

Conteúdos

Robótica móvel, focando em particular a autonomia de decisão do robô.

 

Descrição detalhada dos conteúdos programáticos

Componente Teórica

Historial da área; Componentes de um robô móvel; Morfologia

Mecanismos de locomoção nos diferentes meios; Armazenamento e consumo energético

Medição de grandezas físicas, passiva e activamente e respectivos tipos de sensores; processamento de dados sensoriais; integração sensorial

Actuação do robô em função dos estímulos sensoriais; estabilização do robô; controlo de decisão

Arquitecturas comportamentais de controlo de decisão; comparação com arquitecturas funcionais; arquitecturas híbridas; reflexos; padrões de acção fixa; 

programas motor; autonomia do robô

Tipos de simulação de robôs móveis; limitações e realismo das simulações; simulação para depuração de programas para robôs reais

Representação e levantamento autónomo de mapas; ambientes estáticos e dinâmicos; planeamento de rotas

Equipas de robôs; interferência; cooperação emergente; equipas de robôs e humanos

  

Componente Teórica-Prática

não aplicável

  

Robôs Móveis
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Componente Prática

Programação de robôs reais, em tarefas simples. Ensaios de interacção do robô móvel com ambientes não estruturados e com outros agentes móveis, em 

particular humanos e robôs similares.
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Outros elementos de estudo

Artigos diversos; Manuais de robôs

A variety of papers and robot manuals

 

Métodos de Avaliação

80% Trabalho prático + 20% Teste de escolha múltipla

 

Língua de ensino

Português ou Inglês, se necessário

 


