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PRE-REQUISITO:

EMENTA: Historia da Robdética. Descricao Espacial e Transformacdes. Espaco de
configuracdes. Locomog¢ao. Cinematica de robdés moéveis. Controle.
Navegacao. Paradigmas robéticos. Planejamento de caminhos. Sensores.
Localiza¢ao. Mapeamento. SLAM. Sistemas multirrobos.

A - OBJETIVOS

Esta disciplina abordard os principais conceitos de Robotica Modvel. Serdo vistos aspectos
relacionados a locomocgdo, navegacdo, planejamento de caminhos, percepcdo, localizagdo e
mapeamento. Ao final, os alunos devem ser capazes de entender esses conceitos, bem como
implementar pequenas aplicacbes em simuladores e plataformas robdticas reais, além de prosseguir
no desenvolvimento de projetos de pesquisa.

B - PROGRAMA

e Introducao

e Historia e Atualidades

e Ferramental

e Descricdo espacial e Transformacdes rigidas

e Transformagdes Homogéneas e Espaco de configuragdes
e Locomocao - Mecanismos

e Locomogao - Modelos cinematicos

e Controle - Introducao

e Controle - Cinematico




e Paradigmas Robéticos

e Planejamento de caminhos - Bug Algorithms
¢ Planejamento de caminhos - Campos Potenciais
e Planejamento de caminhos - Roadmaps

e Planejamento de caminhos - PRM/RRT

e Revisao de probabilidade

e Sensores

e Mapeamento - Introducdo

e Mapeamento - Occupancy Grid

e Localizacdo - Kalman

e Localizacdo - Markov

e Localizacao - MCL

e SLAM

e Sistemas multirrobos
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