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1 Introducao

A construgdao de um rob6 movel autdbnomo envolve a resolucao de
varios tipos de problemas, sendo cada um deles uma area inteira para
estudos. Construcao de sensores e atuadores, algoritmos de andlise de
imagens e outros sinais externos, planejamento de acoes, e a
comunicacao/interacao com outros agentes, por exemplo, sao alguns dos
problemas a serem abordados. Neste trabalho o foco serd estudar o
planejamento de agdes do robo, através do uso do Célculo de Situacoes e
da linguagem Golog, e o problema da revisao de crencas.

O célculo de situagOes se baseia em légica de predicados de
primeira e segunda ordem. Ele permite a definicdao de axiomas de pré-
condicoes e efeitos para as agdes do robo, através dos quais é possivel
gerar automaticamente um plano de acao. A linguagem Golog (alGOL in
LOGic) é uma linguagem de programacao baseada no cdlculo de
situagoes que foi projetada para uso em dominios dinamicos. Existem
extensoes da Golog feitas para tratar agcoes concorrentes e reacoes a
eventos externos, as quais também serao estudadas.

Um robo baseado em céalculo de situagdes possui um banco de
dados com informacoes pré-definidas sobre o seu préprio funcionamento,



sobre as “leis” de comportamento do ambiente externo, e muitas vezes
um mapa do seu mundo. Além disso, este banco de dados é
continuamente alimentado com novas informacgoes, provenientes dos
sensores e do historico de agoes ja efetuadas. Pode ocorrer de as novas
informacgdes coletadas conflitarem com as ja existentes, gerando um
banco de dados inconsistente. Neste caso, o rob6 devera descartar ou
alterar alguma dessas informacoes para manter o seu conhecimento
consistente. Esse ¢ o problema da revisao de crengas, que sera também
abordado.

2 Plano de Estudo

Para o periodo compreendido neste plano (este semestre), o
objetivo sera estudar o célculo de situagdes, a linguagem Golog e um
pouco sobre revisao de crencas, visando o problema do rob6 auténomo.

e Estudo da linguagem Golog e suas variantes, como ConGolog
e IndiGolog, e escolha da mais apropriada para o problema do
rob6 auténomo.

e Modelagem de uma variante simples do problema do robd.
Provavelmente o problema abordado sera o de um rob6 movel
para vigilancia predial. Implementar uma solugao usando
Golog.

e Levantamento das dificuldades encontradas pelo rob6 ao
atuar em um ambiente em mutacao, com sensores de
confiabilidade limitada. Pesquisa das possiveis técnicas de
revisao de crencas adequadas a esta situacao.

Este plano de estudos se refere somente ao inicio dos trabalhos
para uma tese de doutorado. Posteriormente sera aprofundado o estudas
das técnicas de revisdo de crencgas, que deverao se tornar a parte central
da tese.
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