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Disciplina: CAM216-TÓPICOS ESPECIAIS EM ROBÓTICA  

Subject: CAM216- SPECIAL TOPICS IN ROBOTICS 

Disciplina: CAM216- TEMAS ESPECIALES EN ROBÓTICA 

Módulo: MDC                                                                  Pré-requisito: Introdução à Robótica 

Carga Horária: 45 horas                                                   Créditos: 3 

 

EMENTA: 

Corpo rígido e diferentes representações de orientação. Princípios de funcionamento de 

sensores e percepção na robótica. Filtros probabilísticos. Localização, Mapeamento e SLAM. 

Planejamento de caminhos e trajetórias. Estratégias de locomoção. Princípios de robótica 

móvel. Controle cinemático de robôs móveis por campos vetoriais. Aplicações de robótica na 

mineração. 

DISCIPLINE MENU: 

Rigid body and different representations of orientation. Principles of operation of 

proprioceptive and exteroceptive sensors in robotics. Probabilistic filters. Localization, 

mapping and SLAM. Path and trajectory planning. Locomotion strategies. Introduction to 

mobile robots. Vector field patch tracking control for mobile robots. Applications of robotics 

in mining. 

 

CONTENIDO: 

Cuerpo rígido y diferentes representaciones de orientación. Principios de funcionamiento de los 

sensores propioceptivos y exteroceptivos en robótica. Filtros probabilísticos. Localización, 

mapeo y SLAM. Planificación de caminos y trayectorias. Estrategias de locomoción. 

Introducción a la Robótica Móvil. Control cinemático de robots móviles por campos 

vectoriales. Aplicaciones robóticas en minería. 
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