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OBJETIVOS DA DISCIPLINA:

Compreender, projetar e desenvolver sistemas robdéticos moveis.

METODOLOGIA DE ENSINO E AVALIACAO

Aulas expositivas e interativas;

Elaboracédo de projetos e desenvolvimento de sistemas de robaticos;
Avaliagdo continua através do desempenho diario de cada aluno;
Avaliacdo formal através de testes, provas e trabalhos.

EMENTA DA DISCIPLINA

Introducdo a Robotica Movel; locomocédo de robés; Cinematica de robds moéveis;
percepcdo; Visdo de maquina aplicada a Robdtica Movel; localizacdo de roboés
moveis; planejamento e navegacao; exemplos de robds autbnomos; aplicacoes.

PROGRAMA DA DISCIPLINA

Unidade 1: Introducdo a Robética movel
Conceitos basicos e aplicacoes.

Unidade 2: Locomocao
Introdugdo; Robdtica movel com pernas e com rodas.

Unidade 3: Cinematica em Robdética Movel
Introducéao; restricdes e modelos cinematicos; manobrabilidade; espaco de trabalho e
controle de movimento.

Unidade 4: Percepcéo
Sensores; Visdo Computacional aplicada a Robotica; incerteza na representagéo e
extracao de atributos.

Unidade 5: Localizacao

Introducéo; desafios da localizag&o: ruido e aliasing; localizacdo baseada em
navegacao e solucdes programadas; representacéo de crenca; representacao de
mapas; localizacdo probabilistica baseada em mapas; sistemas de localizacao
alternativos e construgdo autbnoma de mapas.




Unidade 6: Planejamento e navegacéao
Introducédo; competéncias para navegacao: planejamento e reacéo. Arquiteturas de
navegacao.

Unidade 7: Inteligéncia Computacional Aplicada a Robdtica
Redes Neurais, Logica Fuzzy, Algoritmos genéticos, classificadores aplicados a
Robdtica.
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