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1. Qual é a diferença entre os sensores externos e internos de um robot móvel? Ilustre a 

sua resposta dando exemplos de sensores de cada uma daquelas classes.  

2. Enumere os tipos de sensores de distância (range) mais utilizados em robots móveis. 

Indique as vantagens e desvantagens dos sensores pertencentes a cada uma das 

classes, comparando-os entre si e indicando situações em que um tipo de sensores é 

preferível a outro. 

3. Explique o princípio de funcionamento dos giroscópios. Usando esse princípio, 

mostre como os giroscópios podem ser usados como sensores ou actuadores. 

4. (Opcional) Leia cuidadosamente o artigo "Sensor Models and Multisensor 

Integration", de H. Durrant-Whyte, en Autonomous Robot Vehicles, I. Cox, J. 

Wilfong (editores), nomeadamente a sua Secção 3, que foi coberta parcialmente nas 

aulas. Disserte, de uma forma sintética, sobre como poderia  o método de integração 

sensorial aí proposto ser utilizado por uma equipa de 3 robots para melhorar a 

determinação da posição de um objecto no seu espaço de trabalho e por todos 

detectável através de sensores. Cada robot da equipa tem pelo menos 2 sensores: um 

sensor de infravermelhos (IV), que fornece informação de distância, e um sensor de 

visão. Cada robot pode usar apenas um dos ou ambos os sensores. Robots diferentes 

podem usar sensores diferentes (por exemplo, um robot usa visão, outro usa IV e o 

terceiro usa IV e visão). Assuma incertezas de medição razoáveis, apropriadas a cada 

tipo de sensor. 
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