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FACOM39002 Introducdo a Robdtica
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Faculdade de Computacao FACOM
CH TOTAL TEORICA: CH TOTAL PRATICA: CH TOTAL:
60 horas 00 horas 60 horas
1. OBIJETIVOS

Geral: O objetivo da disciplina é capacitar o aluno a compreender e aplicar conceitos de Robética.

Especificos:

2.

Compreender as diversas definicdes de robdtica e automacao e conhecer e reconhecer diferentes
tipos de rob6;

Conhecer estado-da-arte da robética e aplicagGes de robos;

Compreender conceitos da interagdo rob6-ambiente;

Conhecer os tipos de sensores e atuadores e suas aplicacGes;

Compreender modelos de dindmica para robds méveis autbnomos;

Compreender e aplicar algoritmos de localizacdo e navegacao de rob6s moveis autdbnomos;
Conhecer e utilizar ferramentas para controle, simula¢do e programacdo de rob6s auténomos;

Compreender conceitos de Inteligéncia Artificial.

EMENTA

Tipos de robds. Sensores e atuadores. Controle reativo e deliberativo. Introducdo a projeto de rob6s
moveis. Dinamica de bracos mecanicos. Dindmica Ackerman para rob6s moveis. Holonomicidade.
Introducdo a rob6s mdveis autdonomos. Tipos de mapas e seu uso na robdtica movel. Algoritmos de

estimacdo para localizagdo e navegacgao robdtica. Procesamento de dados de sensoreamento complexos.

Métodos probabilisticos aplicados a robdtica. Visao Computacional aplicada a robética. Algoritmos de
aprendizado de maquina e adaptacdo aplicados na robética. Ferramentas para simulacdo e controle de
robds moveis (ROS e Player:Stage).

1.

https://www.sei.ufu.br/sei/controlador.php?acao=documento_imprimir_web&acao_origem=arvore_visualizar&id_documento=4552355&infra_siste...

PROGRAMA

Introducdo a Robdtica

1. Aplicacbes da robdtica
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2. Tipos de robo6s
3. Interacdo entre rob6 e ambiente
4. Sensores: lasers, cameras de video, GPS, odometria
5. Atuadores
2. Controle e dinamica de robds
1. Bragos mecanicos
2. Dinamica de rob6s mdveis: cinematica de Ackerman e holonomicidade
3. Controle reativo, deliberativo e hibrido
4. Percepcao robdtica e erro de sensores
3. Robds Méveis Autbnomos
1. Algoritmos probabilisticos para localizagdao e navegagao robodtica
2. Tipos de mapas e aplicacOes
3. Mapeamento e técnicas de SLAM (Localizagdo e Mapeamento Simultaneos)
4. Processamento de dados complexos de sensores
4. Projeto e programacao de robds moveis
1. Programacado de rob6s com o ROS: Robotic Operating System
2. Simulacdo e controle de rob6s com a plataforma Player:Stage
5. Topicos especiais em robdtica
1. Visdo Computacional aplicada a robdtica
Aprendizado de Mdquinas aplicado a robdtica

2
3. Reconhecimento de padrdes aplicado a robética
4. Algoritmos genéticos aplicados a robdtica

5

Sistemas multirrobdticos e swarming
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6. APROVACAO
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Prof. Dr. Mauricio Cunha Escarpinati
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