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Ementa

Fundamentos de Sistemas Multirrobds
Taxonomia de Sistemas Multirrobds
Navegacao de Sistemas Multirrobbs

Conteldo
Unidade T P To
1.Fundamentos de Sistemas Multirrobos 3h Oh 3h
1.Motivacao
2.Nomeclatura
3.Desafios e Tendéncias
2. Taxonomia de Sistemas Multirrob6s 18h | Oh 18h

1.Benevoléncia vs Competitividade
2.Grupos homogéneos vs heterogéneos
3.Grupos finitos vs exames
4.Distribuicdo de controle

1.Centralizado
2.Descentralizado
3.Hierarquico
5.Tipo de interacéo
1.Coordenacéo
2.Cooperagéo
3.Colaboracéo
6.Comunicacao

1.Enderecada
2.Arvore
3.Grafo
4.Broadcast

3.Navegacéo de Sistemas Multirrobés 24h | Oh 24h
1.Lider-seguidor
2.Estrutura Virtual
3.Consenso
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4.Comportamento

Total

45h

Oh

45h

Tedrica (T); Prética (P); Total (To);
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