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1. Enumere as abordagens principais aos méodos de locdizacdo absoluta e relativa
usados em robots moveis. Compare-as, real cando vantagens e desvantagens relativas.

2. Explique porque é que 2 bdizas (beacons) ndo sdo suficientes para determinar, por
trilateracéo, as coordenadas bi-dimensionais de posicdo de um robot mével que se
dedoca numa superficie plana. Seguindo o mesmo raciocinio, quantas bdizas o
necessarias para determinar as coordenadas tri-dimensionais de posicdo de um robot
submarino (ou aéren)? E se 0 nimero de balizas necessaio for co-planar (dgo que
acontece com frequéncia em situacles de interesse prético)?

Referéncia: [1].
Descreva 0 método de navegacdo conhecido como Método dos Campos de Potencial.
Escreva a cinemdtica diferencid para
um veiculo de traccdo diferencid e
um veiculo do tipo triciclo,
explicando de uma forma intuitiva o seu sgnificado fisco.
5.Sumarize as seguintes abordagens acondugéo de robots moves:
estabilizacdo de postura;
Seguimento de trgjectoria;
seguimento de veiculo avo;
planeador de caminhos local, usando arcos de circunferéncia e segmentos de recta
[2]
comparando-as no que diz respeito a
separacao entre controlo dos actuadores e controlador de conducéo,

necessidade de uma trgjectérialcaminho planeada previamente.

6. Sumarize 0 método conhecido como STRIPS STanford Research Ingtitute Planning

System) para planeamento de tarefas robdticas.



7. Escreva 0s esquemas de agprendizagem por reforco para 0S seguintes autOmatos
estocésticos:
- Lge (Narendra e Thathatchar)
- Lg (Narendra e Thathachar)
- deFu.
Expliqgue, de uma forma sntética, como é que estes exquemas actudizam as
probabilidades de accéo, dado um estado do meio envolvente e um sind de reforgo
(rewar doupenal ty).

8. Explique, escrevendo as suas equacbes descritivas principais, o dgoritmo de
gprendizagem por reforgo Q-learning paraum meio envolvente deterministico.
Referéncia [3]
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