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Objetivos 

 

Permitir que os alunos de Pós-Graduação possam aprender conceitos associados a robótica móvel, com ênfase nas 

técnicas de Inteligência Artificial aplicada à localização e ao controle de robôs móveis, nos aspectos computacionais 

da robótica móvel e nos programas computacionais mais recentes usados para o controle de robôs móveis. 

 
Metodologia Adotada 

 

Abordagem expositiva em sala de aula e uso de laboratório. 

 

Recursos necessários 

 

Sala de Aula; Laboratório com o software MatLab e R.O.S. 

 

Programa para 12 semanas 

 

1. Introdução a Robótica Móvel: histórico, definições básicas, classificações e áreas de aplicação; sensores e 

atuadores; 

2. Locomoção – robôs com rodas e com pernas. 

3. Cinemática de robôs com rodas. 

4. Cinemática de robôs com pernas. 

5. Controle. 

6. Localização. 

7. Mapeamento. 

8. SLAM. 

9. Planejamento e Navegação. 

10. Programação de robôs móveis. 

11. Veículos Aéreos Não Tripulados.  

12. Prova Final. 

 
Método de Avaliação  

 

Exercícios práticos, prova final e trabalhos. 
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