Unidade Area

POS-GRADUACAO ENGENHARIA ELETRICA | INTELIGENCIA ARTIFICIAL APLICADA A
AUTOMACAO E ROBOTICA

Disciplina Tipo

PEL215 — Robdtica Movel Optativa

Carga Horaria

4 horas semanais em 12 semanas

Objetivos

Permitir que os alunos de P6s-Graduagdo possam aprender conceitos associados a robotica mével, com énfase nas
técnicas de Inteligéncia Artificial aplicada a localizacéo e ao controle de robds moveis, nos aspectos computacionais
da robotica movel e nos programas computacionais mais recentes usados para o controle de robds méveis.

Metodologia Adotada

Abordagem expositiva em sala de aula e uso de laboratdrio.

Recursos necessarios

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

Programa para 12 semanas

1. Introducéo a Robética Mdvel: historico, defini¢Bes basicas, classificacdes e areas de aplicacdo; sensores e
atuadores;
. Locomogdo — robds com rodas e com pernas.
. Cinematica de rob6s com rodas.
. Cinemética de robds com pernas.
. Controle.
. Localizag&o.
. Mapeamento.
. SLAM.
. Planejamento e Navegagéo.
10. Programacéo de robds moveis.
11. Veiculos Aéreos Nao Tripulados.
12. Prova Final.

Método de Avaliagéo

Exercicios praticos, prova final e trabalhos.
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