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EMENTA:

Conceitos de robotica. Classificacdo dos robds. Arquitetura genérica de robds. Aplicabilidade
de rob6s em células de trabalho. Modelagem de robds. Técnicas de controle de sensoriamento,
posicionamento e movimentacdo de robds. Técnicas de programacdo de robds. Introducgéo a
robotica mével: locomocdo, localizagdo, navegacdo, percepcdo. Aplicacdes de robdtica na

mineragao.
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