Corso di Sistemi Operativi per la Robotica   A.A. 2006-2007
Work 1 – Sensorial Fusion
Realizzazione di un robot che implementa il wall-following utilizzando varie tecniche di fusione sensoriale tra odometria e sonar ad ultrasuoni
Argomenti :

· Utilizzo della Max99 Mobile Robotic Platform
· programmazione Linux e RTAI

· microcontrollore ARM

· Modello cognitivo per la fusione sensoriale (SLAM)

· Controllo motore e gestione sensori odometrici e ultrasuoni
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Work 2 – Behavior-Based Robotic
Realizzazione di un robot behaviour-based che utilizza molteplici sensori

Argomenti :

· Utilizzo della Max99 Mobile Robotic Platform
· Microcontrollore HC11 su HANDYBOARD

· Programmazione Java e Real-Time Java (RTJ)

· Gestione di vari sensori
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Work 3 – RECEPTIONIST ROBOT
Realizzazione di un robot che, utilizzando l’architettura ad agenti intelligenti,  risponde a domande di varia natura relative a una conferenza 
Argomenti:
· programmazione C++ con WxWidget (e OpenGL) per compatibilità

· programmazione ad agenti

· gestione di una Base di Conoscenza
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