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Departamento de Informatica

Ficha 2 (variavel)

Disciplina: Robdtica Mével | Cédigo: CI 1020
Natureza:
() Obrigatoria (x ) Semestral () Anual () Modular

(x ) Optativa

Pré-requisito: CI1055
/ CI1068 / CI1003 /
CMA111/CM304/

CI1056 / CI1210/ Modalidade: ( x ) Presencial ( ) Totalmente EAD ( )CHem

Co-requisito:

CI1001 / CMA211 EAD:

/ CM303 / CI1057

/ CI1212 / CI1002 /

CI1237 / CE009 /

CH Total: 60 ; ) Pratica Estagio ~de
Padrao (PD): |Laboratdrio Campo (CP): |Estégio (ES): Orientada Especifica Formacao

CH Semanal: |20 (LB): 40 p : g * |(oR): b Pedagégica

4 (PE): (EFP):

EMENTA

Tipos de robds. Modelagem. Cinematica. Acionamento. Sensores. Incerteza e ruido. Localizagdo e mapeamento.
Cooperagao.

PROGRAMA
1. Introdugao
. Locomogao

. Cinematica

s W N

. Fontes e acionamento de motores

(%))

. Percepgédo, sensores, sonar, laser, cameras, modelo projetivo, caracteristicas em imagens
. Controle de movimento

. Calibragédo de cameras

o g O

. Pontos de interesse
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9. Mapas
10. Localizagdo

11. Competi¢cOes em roboética, conceitos e oficinas de desenvolvimento de equipes: Very Small Size League, Soccer
Simulation 3D, Trial Drone

OBJETIVO GERAL

Dominar conceitos de robética moével, por meio de atividades competitivas.

OBJETIVO ESPECIFICO

Dominar conceitos relativos a modelagem de robos, transformagdes espaciais que permitam determinar a localizagao de
rob6s no ambiente, percepcdo do ambiente por meio de sensores, controle da movimentagao de robds, desenvolvimento
de robo e/ou agente para competi¢do padrao CBR (Competigao Brasileira de Robética).

PROCEDIMENTOS DIDATICOS

Aula expositivas com uso de projegao interativa, lousa, discussoées, oficinas de desenvolvimento de robds/agentes para
competigao.

FORMAS DE AVALIACAO

Trabalhos, parciais e final, em competicdo de robés.

BIBLIOGRAFIA BASICA (minimo 03 titulos)
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Cambridge: The MIT Press, 2006., 2006. ISBN: 9780262201629.

BIBLIOGRAFIA COMPLEMENTAR (minimo 05 titulos)
David Cook. Intermediate Robot Building. 2nd. Technology in Action. Apress, 2010. ISBN: 9781430227540.

John J. Craig. Introduction to robotics: mechanics and control. New Jersey: Pearson Prentice Hall, c2005, 1989. ISBN:
0201543613.

Daniele Nardi et al. «<RoboCup Soccer Leagues.» Em: Al Magazine 35.3 (2014), pp. 77-85. ISSN: 07384602.

Anna Montgomery. Mobile Robotics : Principles, Techniques and Applications. Robotics Research and Tech- nology. Nova
Science Publishers, Inc, 2015. ISBN: 9781634826419.

G. S. Virk, Mohammad O. Tokhi e Kenneth J. Waldron. Nature-inspired Mobile Robotics - Proceedings Of The 16th
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*OBS: ao assinalar a op¢do CH em EAD, indicar a carga hordria que serd a distdncia.

°
)e" Lj Documento assinado eletronicamente por EDUARDO TODT, PROFESSOR DO MAGISTERIO SUPERIOR, em 14/03/2019, as 09:41, conforme
assinatura - | art. 1°, 111, "b", da Lei 11.419/2006.
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