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DISCIPLINA: Sistemas Multi-Agentes Aplicados a Robdtica

Vigéncia: a partir de 2023/1 Periodo letivo: 8° Semestre

Carga horaria total: 75 h Cédigo: PF_CC.55

Ementa: Introducdo aos sistemas multiagentes aplicados a robdtica. Estudo
dos agentes autbnomos. Analise dos sistemas robdticos. Descricdo de
Frameworks de programacao/especificacdo de agentes e robds.

Conteudos

UNIDADE | — Agentes Autbnomos
1.1 Fundamentos
1.2 Arquiteturas de Agentes
1.3 Sistemas Multiagentes
1.4 Formalismos de representagao de conhecimento

UNIDADE Il — Sistemas Roboticos
2.1. Componentes basicos
2.2. Paradigmas de programagao de robds
2.3.Técnicas de reconhecimento de padrdes

UNIDADE Ill — Sistemas Multi-Agentes aplicados a Robdtica
3.1 Frameworks de programacao/especificagdo de agentes e robbs
3. Projetos de sistemas multi-agentes aplicados a roboética
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