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Contexto

Robôs autômotos são geralmente objetos de grande admiração, graça a sua inteligência para tomar decisões de maneira independente. Entretanto, vale lembrar que os robôs móveis, mesmo com toda tecnologia, ainda apresentem muitas limitações quanto à sua capacidade de navegação. O estudo e o desenvolvimento de um projeto de robôs autônomos podem estar ligados a diversas aplicações práticas e tem suscitado grandes desafios, visto que as dificuldades se multiplicam à medida que o ambiente no qual o rôbo deve movimentar-se vai se tornando mais imprevisível e diversificado. Nesse contexto, inúmeros mecanismos para controle de robôs móveis tem sido utilizados, tais como sonares, laser e visão (QUILES; ROMERO, 2004; POMERLEAU, 1995).     

1. Problema

Uma das grandes dificuldades na navegação de robôs esta relacionada com a dificuldade de modelar o mundo real em um sistema robusto e eficiente. Neste trabalho será abordada uma modelagem para ambientes dinâmicos que tente se aproximar o máximo do mundo real e ao mesmo tempo seja confiável e eficiente. No nosso caso trabalharemos com dois problemas. O primeiro o aprendizado do ambiente, o segundo a navegação nesse ambiente. Um detalhe muito importante é que o ambiente pode sofrer alterações temporais, ou seja, a aprendizagem do ambiente continua existindo durante a fase de navegação do robô.   
    

      

2. Objetivos
Desenvolver um motor de decisão para navegação de um autômato em ambientes dinâmicos, ou seja, que podem sofrer alguma modificação. Pode ela ser fixa, como reorganização na mobília de um ambiente, ou uma modificação transiente, uma pessoa caminhando, por exemplo. Além desse vai ser desenvolvida uma técnica de preferência algorítmica para exploração “aprendizado” do ambiente baseada num princípio básico da economia: “custo benefício”. Faz parte também do escopo deste trabalho desenvolver um simulador gráfico que facilite a demostração dos resultados.  
3. Cronograma
Março:

***  18  - Entrega da proposta do TG

19 à 31 - Pesquisa aprofundada em soluções sofisticadas para o problema proposto

24 à 27- Iniciar a modelagem do simulador. Ferramenta que vai simular o                                                                

              comportamento do(s) autômato(s).  

27 à 31 - Modelagem topológica do Grafo adaptativo para navegação.

Abril:

01 à 10 - Implementar do simulador.

11 à 20 - Implementar grafo adaptativo para navegação. 

21 à 30 - Modelar os comportamentos e a navegação do(s) autômato(s).

Maio :

01 à 07 - Implementar a navegação e os comportamentos.

08 à 15 - Integração do grafo com a navegação e o simulador.


***  16  - Todo o projeto implementado.

16 à 31 - Documentação de todo TG.

Junho:
***  01 - Entregar documentação ao professor para revisão.

atè 25  - Correções na documentação e testes e correções no Projeto. 

***   25 - último dia para entrega do Documento final do TG
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