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Responda a 20 das seguintes 24 questdes em 5-10 linhas cada:

Planeamento em Robdtica

1. Caracterize um Planeador N&o-Linear, Hierdrquico. O que é a Regessdo de um
Objectivo sobre um Operador? Exemplifique.

2. Explique porgue € gue os planeadores lineares ndo séo eficientes e possiveis solucdes
para esta ineficiéncia. Exemplifique.

3. S&o dadas as situagbes Inicia: em(ac) em(b,d) e braco livre, e Final desgada
em(d,a). O espaco de trabalho s tem 3 posicdes possivels. Os Operadores distinguem
“colocar em” e “retirar de cima”’ de outro bloco ou mesa (4 operadores. “retirar”,
“colocar”, “pegar”, “pousar”). Os estados explicitam as “torres’ existentes. Descreva
detalhadamente, usando um Planeador tipo-STRIPS, parte da deducdo do plano até
concluir que esse Planeador ndo seria eficiente neste caso.

4. Que método utilizaria no exemplo anterior para criar um plano €ficiente. Explique
porgué. Descreva um plano final (sem necessidade de o derivar do método anterior).

Visdo em Raobotica
5. Quas as diferencas entre os sistemas de cor subtractivos e aditivos? Indique

justificando a que cores correspondem o0s seguintes valores de RGB: (0,0,0),
(252,250,253), (255,255,0), (0,0,120), (50,50,50), (255,128,0).

6. Expligue detalhadamente um procedimento simples que |he permita efectuar segmentacéo
de cor numa imagem, identificando as posic¢des de objectos coloridos na imagem.

7. Na prova de conducdo auténoma, explique resumidamente como poderia redizar a
deteccéo da sinalizacéo fornecida pelo semaforo. Suponha que seméforo ja esta centrado
na imagem fornecida pela camara do robo.

Navegacdo em Robdtica

8. Quais as principais diferencas entre os algoritmos A* e D*? Qual a vantagem principal do
D* relativamente ao A*? E quais as desvantagens?

9. De entre os métodos de representacdo espacial estudados, qual o0 mais indicado, na sua
opinido, quando pretendemos encontrar um caminho seguro?

10. Indique, explicando duas opcdes de hardware que permitam efectuar o regresso na prova
Micro-Rato, explicando resumidamente a sua ligagéo ao software do robd.

11. Apresente em pseudo-cédigo um algoritmo que lhe permita concluir a versdo mais
simples (i.e sem extras) da prova rob6-bombeiro. Suponha que o robd possui dois sensores
de proximidade na frente, orientados a 60°, um sensor que permite detectar a vela, uma
ventoinha e dois motores.
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Robotica Cooper ativa

12. Indique para as diversas provas do RoboCup, o tipo de comunicagdo permitida entre robds
explicando as diferencas de liga para liga.

13. Apresente as diferencas principais entre os simuladores de futebol robético 2D e 3D
explicando as vantagens e desvantagens de trabalhar com um ou com o outro.

14. Apresente 0 pseudo-codigo para um algoritmo basico de troca dindmica de posicoes
aplicado a legged-league. Suponha que o guarda-redes ndo troca de posicoes e que 0s
robds sabema sua localizagdo e a dos restantes colegas no campo.

15. Quais os desafios principais de investigacdo da Liga RoboCup Rescue e nivel da
cooperagdo de robos?

Competicdes Robdticas

16. Quais as trés principais competicdes robdticas realizadas anualmente em Portugal, que
provas incluem, em que data aproximada e em que local se realizaram as respectivas
edicdes de 2005 e 20067?

17. Indique quais as equipas portuguesas que participam regularmente no RoboCup, de que
universidades/empresas sd0 originarias e em que ligas/provas participam?

18. Em que consiste 0 DARPA Grand-Challenge? Que sensores e actuadores pensa que sdo
vitais para poder participar neste “challange”’?

19. Descreva sucintamente as diferencas de hardware entre um robd para participar nas
competicdes robdticas. Conducéo Auténoma do Festival Nacional de Robdtica (FNR),
Seguimento de Pista do FNR, Micro-Rato e Robd Bombeiro. Em que competicdes Ihe
parece possivel aum robd ERS7 participar? Justifique.

Platafor mas Robdticas

20. Indique trés dos Robbs humandides mais avancados da actualidade, resumindo as suas
caracteristicas.

21. Suponha que deseja aplicar metodol ogias aprendizagem no processo de localizagcdo de
um robd ERS7 num campo da liga de robds com pernas. Para tal possui uma camara
extra colocada sobre o campo e uma aplicacdo que recebe a imagem dessa camara e
fornece a localizac8o (quase exacta) do robd no campo. Esta aplicacéo é executada
num computador externo munido de uma placa de comunicacdo Wireless. Explique
resumidamente 0 processo que seguiria.

22. Suponha que desgja utilizar uma personalidade num AIBO em que o robd obedeca a
comandos de voz e regja de forma simples a togues nos sensores. Que metodologia
seguiria nesta implementagéo?

23. Resuma as caracteristicas do LEGO MINDSTORMS Robotics Invention System 2.0,
indicando o tipo de sensores e actuadores que disponibiliza.

24. Suponha gue desgja colocar varios robds AIBO a circularem em caravana, i.e. 0 segundo
segue O primeiro, O terceiro segue 0 segundo e assim sucessivamente. Indique
resumidamente como poderia construir rapidamente esta aplicacdo com o OPEN-R SDK
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