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Ementa: Introducdo a robdtica mével, locomogéo, localizagdo, navegagao, dinamica,
percepgao.

Contetdo programatico:
Unidade 1 — Introdugao a robotica movel
* O papel da robdtica no mundo.

Unidade 2 — Locomoc¢ao
* Questoes-chave para locomocao de robos
* Robds moveis com “pernas’: principios, configuragdes, estabilidade.
* Rob6s moveis com rodas: configuracgdes, projeto.

Unidade 3 — Sensores
* Tipos de sensores.
* Diretrizes para sele¢do e implementagdo de sensores para desvio de obstaculos.
» Agentes de navegacao e arbitragem.

Unidade 4 — Teleoperagao
* Desenvolvimento de software para teleoperagao de robds moveis.

Unidade 5 — Cinemaética
* Modelos matematicos de robos moveis.

Unidade 6 — Planejamento
* Planejamento de caminhos para robos moveis

Unidade 8 — Localizagao
» M¢étodos probabilisticos de localizagdo para robos moveis.
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