
 

INSTITUTO FEDERAL DE EDUCAÇÃO, CIÊNCIA E TECNOLOGIA DO 
CEARÁ  
DIRETORIA DE ENSINO - DEPARTAMENTO DE INDÚSTRIA 
COORDENAÇÃO DE ENGENHARIA MECATRÔNICA 
PROGRAMA DE COMPONENTE CURRICULAR 

 

DISCIPLINA CÓDIGO NO. CRÉDITOS 

Robótica II MECI058 4 

 

PRÉ-REQUISITOS EXIGIDOS CONSTITUI PRÉ-REQUISITO PARA 

MECI057  

 

CURSOS NÍVEL COORDENAÇÃO SEMESTRE 

Engenharia Mecatrônica Graduação Enga Mecatrônica S10 

 

OBJETIVOS DA DISCIPLINA: 

Compreender, projetar e desenvolver sistemas robóticos móveis. 

 

METODOLOGIA DE ENSINO E AVALIAÇÃO 

 Aulas expositivas e interativas; 

 Elaboração de projetos e desenvolvimento de sistemas de robóticos; 

 Avaliação contínua através do desempenho diário de cada aluno; 

 Avaliação formal através de testes, provas e trabalhos. 

 

EMENTA DA DISCIPLINA 

Introdução a Robótica Móvel; locomoção de robôs; Cinemática de robôs móveis; 
percepção; Visão de máquina aplicada a Robótica Móvel; localização de robôs 
móveis; planejamento e navegação; exemplos de robôs autônomos; aplicações.  

 

PROGRAMA DA DISCIPLINA 

Unidade 1:  Introdução à Robótica móvel 
Conceitos básicos e aplicações. 
 
Unidade 2:  Locomoção 
Introdução; Robótica móvel com pernas e com rodas. 
 
Unidade 3:  Cinemática em Robótica Móvel 
Introdução; restrições e modelos cinemáticos; manobrabilidade; espaço de trabalho e 
controle de movimento. 
 
Unidade 4:  Percepção 
Sensores; Visão Computacional aplicada à Robótica; incerteza na representação e 
extração de atributos. 
 
Unidade 5:  Localização 
Introdução; desafios da localização: ruído e aliasing; localização baseada em 
navegação e soluções programadas; representação de crença; representação de 
mapas; localização probabilística baseada em mapas; sistemas de localização 
alternativos e construção autônoma de mapas.  
 
 



Unidade 6:  Planejamento e navegação 
Introdução; competências para navegação: planejamento e reação. Arquiteturas de 
navegação. 
 
Unidade 7: Inteligência Computacional Aplicada à Robótica 
Redes Neurais, Lógica Fuzzy, Algoritmos genéticos, classificadores aplicados à 
Robótica. 
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