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lIl. PRE-REQUISITO(S)

CODIGO |NOME DA DISCIPLINA

Nao ha

IV. CURSO(S) PARA O(S) QUAL(IS) A DISCIPLINA E OFERECIDA

Bacharelado em Engenharia de Computacéo

V. JUSTIFICATIVA

A robotica &€ uma area que desperta interesse e curiosidade nas pessoas. Particularmente, robés moveis podem
ser utilizados em diversas areas, desde o cotidiano das pessoas até na exploragéo espacial. Esta disciplina visa o
estudo da robética mével na pratica, para tanto serdo construidos ao longo das aulas alguns robos moveis para a
execucao de diferentes tarefas.

VI. EMENTA

Robds de base fixa e de base movel. Definicao, conceitos basicos e aplicagdes de robds moveis. Introdugéo aos
sistemas mecatronicos. Sensores e atuadores: tipos e caracteristicas. Arquiteturas de controle para robos moveis:
reativas, deliberativas e hibridas. Controle inteligente. Projeto e montagem de robos moveis.

VIl. OBJETIVOS
Objetivo Geral:

Estudar os principais conceitos da robotica movel desde a construgdo até a programagao de robos.

Objetivos Especificos:

« Apresentar e fundamentar robds moéveis e mecatronica;

o Estudar os principais elementos que compdem um robd movel;

« Estudar as principais arquiteturas de controle em robdtica movel;

« Estudar arquiteturas de controle inteligente para robos moveis;

« Projetar e construir robés para frisar conceitos aprendidos na disciplina.

Vill. CONTEUDO PROGRAMATICO
Contetido Tebrico sequido de Conteudo Pratico com desenvolvimento de problemas em computador:




UNIDADE 1: Introdugéo [4 horas-aula]
¢ Fundamentos de robdtica
*» Robobs Moveis versus Robds de Base Fixa
e Tipos de robos moveis
e Aplicagdes de robds moveis

UNIDADE 2: Sistemas Mecatrénicos [12 horas-aula]
e Sensores
e Atuadores
» Microcontroladores (programagao)
¢ Projeto de sistemas mecatronicos

UNIDADE 3: Projeto e Desenvolvimento de Robdés Moéveis [32 horas-aula]
« Sensores e atuadores em robotica movel

Cinematica de robds moveis

Plangjamento

Localizag&o e mapeamento

Navegacéao

UNIDADE 4: Arquitetura de Controle para Robds Méveis [12 horas-aula]
« Controle deliberativo
e Controle reativo
e Controle hibrido
o Controle distribuido de robds moveis

UNIDADE 5: Controle Inteligente [12 horas-aula]
o Tipos de aprendizagem em robotica movel
e Controle baseado em Légica Fuzzy
¢ Controle baseado em Redes Neurais Artificiais

IX. METODOLOGIA DE ENSINO / DESENVOLVIMENTO DO PROGRAMA

1. Aulas expositivas intercaladas com discussdes. Material de apoio postado no Moodle. Desenvolvimento de
trabalhos e exercicios;

2. Aulas praticas em laboratério visando a construcéo de dispositivos robdticos.

X. METODOLOGIA E INSTRUMENTOS DE AVALIAGAO

e A verificagdo do rendimento escolar compreendera frequéncia e aproveitamento nos estudos, os quais
deverdo ser atingidos conjuntamente. Seré obrigatéria a frequéncia as atividades correspondentes a cada
disciplina, no minimo a 75% das mesmas (Frequéncia Suficiente - FS), ficando nela reprovado o aluno que
ndo comparecer a mais de 25% das atividades (Frequéncia Insuficiente - Fl).

e« Serao realizadas trés avaliagdes, sendo:

e TP1: Trabalho Pratico 1
e TP2: Trabalho Pratico 2

A Média Final (MF) sera calculada da seguinte forma:
MF = (TP1+TP2)/2

A nota minima para aprovagao na disciplina serd MF>=6,0 (seis) e Frequéncia Suficiente (FS). (Art. 69 e 72 da
Res. n® 17/CUn/1997).

O aluno com Frequéncia Suficiente (FS) e média das notas de avaliacbes do semestre MF entre 3,0 e 5,5 tera
direito a uma nova avaliagdo no final do semestre (REC), exceto as atividades constante_s no art.70, _§_2°. A Nota
Final (NF) sera calculada por meio da meédia aritmética entre a média das notas das avaliagoes parciais (MF) e a
nota obtida na nova avaliagéo (REC). (Art. 70 e 71 da Res. n® 1ZICUn!1 997).

{(Mr + hel ]
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e Ao aluno que nao comparecer as avaliagbes ou ndo apresentar trabalhos no prazo estabelecido sera atribuida
nota O (zero). (Art. 70, § 4° da Res. n® 17/CUn/1997)

Observacgoes:

Avaliagao de recuperacao
¢ Nao ha avaliagao de recuperagao nas disciplinas de carater pratico que envolve atividades de laboratorio
(Res.17/CUn/97).

Nova avaliagdao

* Pedidos de segunda avaliacdo somente para casos em que o aluno, por motivo de forga maior e
plenamente justificado, deixar de realizar avaliagdes previstas no plano de ensino, e devera ser formalizado via
requerimento de avaliagdo a Secretaria Académica do Campus Ararangud dentro do prazo de 3 dias uteis
apresentando comprovagao. (Ver formulario)

Xl. CRONOGRAMA TEORICO/PRATICO
AULA

DATA ASSUNTO

(semana)
4a 08/08/2016 a 13/08/2016 F!.mdamento§ de_roi_:o.tlca;‘ Rol_:)os Move|§ ve[su_s Robds de Base Fixa;
Tipos de robds moveis; Aplicages de robds méveis.
2% 15/08/2016 a 20/08/2016 | Sensores; Atuadores; Microcontroladores (programacao).
32 22/08/2016 a 27/08/2016 | Sensores; Atuadores; Microcontroladores (programacao).
42 29/08/2016 a 03/09/2016 Sensores; Atuaqures; Microcontroladores (programagéo). Projeto de
sistemas mecatronicos.

52 05/09/2016 a 10/09/2016 | Sensores e atuadores em robdtica moével;, Cineméatica de robds moveis.

62 12/09/2016 a 17/09/2016 | Planejamento; Localizacdo e mapeamento; navegacao ]
s 19/09/2016 a 24/09/2016 | Planejamento; Localizacdo e mapeamento; navegagao

82 26/09/2016 a 01/10/2016 | Planejamento; Localiza¢éo e mapeamento; navegacgdo

9? 03/10/2016 a 08/10/2016 | Planejamento; Localizag&o e mapeamento; navegagao

10° 10/10/2016 a 15/10/2016 | Planejamento; Localizagdo e mapeamento; navegagao

112 17/10/2016 a 22/10/2016 | Planejamento; Localizacdo e mapeamento; navegagao

122 24/10/2016 a 29/10/2016 | Planejamento; Localizagdo e mapeamento; navegacao

132 31/10/2016 a 05/11/2016 | Controle deliberativo

142 07/11/2016 a 12/11/2016 | Controle reativo; controle hibrido

152 14/11/2016 a 19/11/2016 | Controle distribuido de robés moveis.

16 21/11/2016 a 26/11/2016 ;’:cmzde aprendizagem em robética mével; Controle baseado em Logica
17 28/11/2016 a 03/12/2016 | Controle baseado em Redes Neurais Artificiais

182 05/12/2016 a 09/12/2016 | Controle baseado em Redes Neurais Artificiais

XIl. Feriados previstos para o semestre 2016.2:

DATA
16, 17 e 18/08/2016 | Il Semana Académica do Curso de Engenharia de Computacéo
07/09/2016 Independéncia do Brasil
12/10/2016 Nossa Senhora Aparecida
13, 14 e 15/10/2016 | SLAT Jogos — | Simposio Latino-Americano de Jogos
28/10/2016 Dia do Servidor Publico
29/10/2016 Dia néo letivo
02/11/2016 Finados
14/11/2016 Dia néo letivo
15/11/2016 Proclamacéo da Republica

XIIl. BIBLIOGRAFIA BASICA
SIEGWART, Roland; NOURBAKHSH, lllah Reza; SCARAMUZZA, Davide. Introduction to autonomous mobile
robots. 2nd ed. Cambridge, MA: The MIT Press, 2011.

HOLLAND, John M. Designing mobile autonomous robots. Amsterdam: Elsevier, c2004.

GE. Shuzhi Sam, LEWIS, Frank. L. Autonomous Mobile Robots — sensing, control, decision making and




| applications. CRC Press, 2006.

XIV. BIBLIOGRAFIA COMPLEMENTAR

MATARIC, Maja, J. The Robotics Primer. Cambridge, The MIT Press, 2007.

CRAIG, John J. Robética. 3? Edigc&o. Pearson, 2013,

THRUN, Sebastian; BURGARD, Wolfram; FOX, Dieter. Probabilistic robotics. Cambridge, MA: The MIT Press,
2006.

ROMERO, R. A. F.: PRESTES, Edson; OSORIO, Fernando; WOLF, Denis F. Robotica Mével. Gen LTC, 2014.

IBRAHIM, Dogan. Microcontroller Based Applied Digital Control. John Wiley & Sons Ltd, 2006.

Os livros acima citados constam na Biblioteca Universitaria e Setorial de Ararangua. Algumas bibliografias
tambem podem ser encontradas no acervo da disciplina, via sistema Moodle.
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