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Disciplina: CAM216-TOPICOS ESPECIAIS EM ROBOTICA
Subject: CAM216- SPECIAL TOPICS IN ROBOTICS
Disciplina: CAM216- TEMAS ESPECIALES EN ROBOTICA

Médulo: MDC Pré-requisito: Introducéo a Robotica
Carga Horéria: 45 horas Créditos: 3
EMENTA:

Corpo rigido e diferentes representacbes de orientacdo. Principios de funcionamento de
sensores e percepcao na robotica. Filtros probabilisticos. Localizagdo, Mapeamento e SLAM.
Planejamento de caminhos e trajetérias. Estratégias de locomocdo. Principios de robotica
maovel. Controle cinematico de robdés moveis por campos vetoriais. Aplicacdes de robotica na
mineragao.

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 rigido y diferentes representaciones de orientacion. Principios de funcionamiento de los
sensores propioceptivos y exteroceptivos en robdtica. Filtros probabilisticos. Localizacion,
mapeo y SLAM. Planificacion de caminos y trayectorias. Estrategias de locomocion.
Introduccion a la Robdtica Movil. Control cinematico de robots mdviles por campos
vectoriales. Aplicaciones roboticas en mineria.
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