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1. EMENTA

Conceitos fundamentais da robotica moével; Sensores e atuadores; Controle reativo e deliberativo;
Conceitos e algoritmos de mapeamento, localizacdo e planejamento de trajetéria; Algoritmos de
exploracdo e navegacdo autonoma; Técnicas inteligentes para a navegacédo autdnoma; Sistemas de
multiplos robés; Simuladores; Experimentos em simuladores.

2. OBJETIVOS

Estudo de conceitos, problemas, modelagens e técnicas de controle de robés moveis com rodas.
Ensino de conceitos sobre robdés moéveis, incluindo sensores, atuadores, movimentacdo e
programacdo. Apresentacdo de técnicas de mapeamento, localizacdo de robds, navegacdo e

exploracado de ambientes. Introducéo as técnicas inteligentes para a navegacéo de roboés e aplicacao
desse conhecimento para o desenvolvimento de projetos em simuladores.

3. PROGRAMA

1. Introducao a Robotica Movel

2. Problemas de controle

3. Modelagem cinematica

4. Modelagem dinamica

5. Geracao de trajetorias

6. Técnicas de controle cinematico
7. ]Técnicas de controle dinamico

8. Implementacdo e simulacdo de técnicas de controle



9. Introducéao
9.1 Tipos de Robbs;
9.2 Sensores e atuadores;

10. Controle Robético

10.1 Controle Reativo

10.2  Controle Deliberativo

10.3 Controle Hierarquico

10.4 Aplicacoes de controle robético

11. Mapeamento de ambientes
11.1  Construcao de mapas
11.1.1 Mapas meétricos
11.1.2 Mapas topologicos
11.1.3 Mapas baseados em caracteristicas

12. Localizacao
12.1 Algoritmos de localizacdo de robos
12.1.1 Monte Carlo

13. Planejamento de Trajetoria
13.1 Algoritmos de exploracdo/navegacao
13.2 Algoritmos baseados em caminhos em grafos

14. Técnicas Inteligentes para Navegacao Auténoma
14.1 Redes Neurais
14.2 Algoritmos Evolutivos
14.3 Logica Nebulosa

15. Sistemas de Multiplos Robos
15.1 Coordenacao de Multiplos Robés
15.2 Aplicacoes

16. Simuladores
16.1 Projetos em simuladores
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Artigos cientificos publicados em periddicos e eventos, relacionados com a disciplina.

5. CRITERIO DE AVALIACAO

12 nota periddica: Trabalho pratico, com entrega de relatério, valendo de 0,0 a 10,0 (peso 1);
22 nota periédica: Trabalho pratico, com entrega de relatério, valendo de 0,0 a 10,0 (peso 1).
32 nota periddica: Trabalho pratico, com entrega de relatério, valendo de 0,0 a 10,0 (peso 1);
42 nota periddica: Trabalho pratico, com entrega de relatério, valendo de 0,0 a 10,0 (peso 1).

Nota final: Média aritmética das duas notas periodicas.
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