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1. Enumere as abordagens principais aos métodos de localização absoluta e relativa 

usados em robots móveis. Compare-as, realçando vantagens e desvantagens relativas. 

2. Explique porque é que 2 balizas (beacons) não são suficientes para determinar, por 

trilateração, as coordenadas bi-dimensionais de posição de um robot móvel que se 

desloca numa superfície plana. Seguindo o mesmo raciocínio, quantas balizas são 

necessárias para determinar as coordenadas tri-dimensionais de posição de um robot 

submarino (ou aéreo)? E se o número de balizas necessário for co-planar (algo que 

acontece com frequência em situações de interesse prático)?  

Referência: [1]. 

3. Descreva o método de navegação conhecido como Método dos Campos de Potencial.  

4. Escreva a cinemática diferencial para: 

• um veículo de tracção diferencial e 

• um veículo do tipo triciclo, 

explicando de uma forma intuitiva o seu significado físico. 

5.Sumarize as seguintes abordagens à condução de robots móveis: 

• estabilização de postura; 

• seguimento de trajectória; 

• seguimento de veículo alvo; 

• planeador de caminhos local, usando arcos de circunferência e segmentos de recta 

[2] 

comparando-as no que diz respeito a: 

• separação entre controlo dos actuadores e controlador de condução, 

• necessidade de uma trajectória/caminho planeada previamente. 

 
6. Sumarize o método conhecido como STRIPS (STanford Research Institute Planning 

System) para planeamento de tarefas robóticas. 



7. Escreva os esquemas de aprendizagem por reforço para os seguintes autómatos 

estocásticos:  

• LRP (Narendra e Thathatchar) 

• LRI (Narendra e Thathachar) 

• de Fu. 

Explique, de uma forma sintética, como é que estes esquemas actualizam as 

probabilidades de acção, dado um estado do meio envolvente e um sinal de reforço 

(reward ou penalty). 

8. Explique, escrevendo as suas equações descritivas principais, o algoritmo de 

aprendizagem por reforço Q-learning para um meio envolvente determinístico. 

Referência: [3] 
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