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TCC 1 - Levantamento das técnicas de planejamento de movimento de drones

O campo de movimento do drones e suas aplicagdes se tornaram incrivelmente amplas e teoricamente
profundas ao mesmo tempo. O objetivo do trabalho é fornecer uma base atualizada no campo de
planejamento de movimento, tornar os fundamentos do planejamento de movimento acessiveis ao
novato e relacionar a implementagdo de baixo nivel a conceitos algoritmicos de alto nivel. Drones
devem poder se movimentar em um ambiente com restrigGes ndo holonémicas. Para isso, devem ser
cobertos algoritmos basicos de planejamento de caminho usando fung¢des potenciais, roteiros e
decomposicGes celulares. Também deverdoa ser analisados os recentes avangos na implementacdo
baseada em sensores e nas técnicas probabalisticas, incluindo roteiros baseados em amostras,
explorando rapidamente arvores aleatérias, filtragem de Kalman e estimativa Bayesiana. Se o tempo
permitir, devem ser estudados controles ndo lineares e como isso se aplica a restrigdes ndo
holonémicas.

TCC1A

Acrescenta-se a possibilidade de construcao de um ambiente virtual para simulacao e controle de
drones utilizando-se uma engine3d para jogos digitais. Observa-se que esse ambiente para simulacao de
pilotagem de aeromodelos e drones ja existe, como o RealFlight , RealFlight Drone Edition, Phoenix RC
Pro Simulator , bem com alguns opensource.

TCC2

Objetivo, simular, programar e comparar diferentes algoritmos para o planejamento de trajetorias de
robos/carros autonomos. Devem ser utilizados algoritmos de busca heurista, bem algoritmos utilizando
de inteligencia artificial(redes neurais). O ambiente de simulacao devera ser uma engine de jogos 3d,
como a Unity3D ou Unreal, etc Os resultados podem ser aplicados ao mundo real e ao mundo artificial
de jogos digitais.

TCC3

Treinamento de equipe de futebol de robos em ambiente artificial construido utilizando-se uma engine
3d de jogos digitais, como a Unity3D ou Unreal, etc. Devera ser constuida uma plataforma virtual de
futebol de robos e uma infraestrutura de treinamento. Os dados de posicionamento dos robos deverao
ser obtidos de duas formas: a) bitmap que devera ser analisado em real-time; b) posicinamento de
acordo com a infraestrutura de sw. Os algoritmos de decisao deverao utilizar busca-heuristica,
algoritmos genetico e redes-neurais.

TCC4

Unity, também conhecido como Unity 3D, é uma engine de jogos 3D proprietdria, multiplataforma, e
uma IDE criado pela Unity Technologies. Unity é similar ao Blender, Virtools ou Torque Game Engine, em
relacdo a sua forma primaria de autoria de jogos: a sua interface grafica. The Unity Machine Learning
Agents Toolkit (ML-Agents) é um plugin de cédigo aberto que permite que jogos e simula¢des sirvam
como ambientes para treinar agentes inteligentes. Os agentes podem ser treinados usando
reinforcement learning, imitation learning, neuroevolution ou outros métodos de aprendizado de
magquina por meio de uma APl em Python. Através da Unity ML-Agents pode-se desenvolver e testar
novos algoritmos de IA de forma rapida e eficiente em uma nova geragao de robédtica, jogos, etc.
Objetivo, o mesmo que TCC1, porem utilizando-se IA e Unity ML-Agents. Para tanto deve-se
implementar uma plataforma de futebol de robos onde os mesmos deverao ser treinados de acordo
com técnicas de machine leraning (reinforcement learning, imitation learning, neuroevolution, etc)



