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Nome do Componente Curricular em português: 
Robótica Móvel 
Nome do Componente Curricular em inglês: 
Mobile Robotics 

Código: CAT343 

Nome e sigla do departamento: 
Engenharia de Controle e Automação e Técnicas Fundamentais - 
DECAT 

Unidade acadêmica: 
Escola de Minas 

Carga horária semestral 
60 horas 

Carga horária semanal teórica  
04 horas/aula 

Carga horária semanal prática 
00 horas/aula 

Ementa: Introdução à robótica móvel, locomoção, localização, navegação, dinâmica, 
percepção. 
Conteúdo programático: 
Unidade 1 – Introdução à robótica móvel 
   • O papel da robótica no mundo. 
 
Unidade 2 – Locomoção 
   • Questões-chave para locomoção de robôs 
   • Robôs móveis com “pernas”: princípios, configurações, estabilidade. 
   • Robôs móveis com rodas: configurações, projeto. 
 
Unidade 3 – Sensores 
   • Tipos de sensores. 
   • Diretrizes para seleção e implementação de sensores para desvio de obstáculos. 
   • Agentes de navegação e arbitragem. 
 
Unidade 4 – Teleoperação 
   • Desenvolvimento de software para teleoperação de robôs móveis. 
 
Unidade 5 – Cinemática 
   • Modelos matemáticos de robôs móveis. 
 
Unidade 6 – Planejamento 
   • Planejamento de caminhos para robôs móveis 
 
Unidade 8 – Localização 
   • Métodos probabilísticos de localização para robôs móveis. 
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