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UNIVERSIDADE FEDERAL DE UBERLANDIA

FICHA DE COMPONENTE CURRICULAR

CODIGO: COMPONENTE CURRICULAR:
INTRODUCAO A ROBOTICA
UNIDADE ACADEMICA OFERTANTE: SIGLA:
FACULDADE DE ENGENHARIA ELETRICA FEELT
CH TOTAL TEORICA: CH TOTAL PRATICA: CH TOTAL:
45 horas 15 horas 60 horas
1. OBJETIVOS

Ao final do curso o estudante deverd ser capaz de desenvolver sistemas (software e hardware) utilizando
conhecimentos de robdtica atuais e de compreender os principais conceitos da drea, tendo um enfoque
especial em sistemas robdticos mdveis interconectados por redes de comunicacdo. A disciplina foi
concebida para o perfil do engenheiro eletrénico e de telecomunicac¢des, reforcando e relacionando
conceitos vistos no curso, para atuar no campo da robdtica.

Entre as competéncias a serem desenvolvidas no estudante destacam-se:

1.

10.

11.

Ser capaz de utilizar técnicas adequadas de observagdo, compreensdo, registro e analise das
necessidades dos usudrios e de seus contextos sociais, culturais, legais, ambientais e econ6micos;

Formular, de maneira ampla e sistémica, questdes de engenharia, considerando o usuario e seu
contexto, concebendo solucdes criativas, bem como o uso de técnicas adequadas;

Ser capaz de modelar os fenbmenos, os sistemas fisicos e quimicos, utilizando as ferramentas
matematicas, estatisticas, computacionais e de simulacao, entre outras;

Prever os resultados dos sistemas por meio dos modelos;

Conceber experimentos que gerem resultados reais para o comportamento dos fendbmenos e
sistemas em estudo;

Verificar e validar os modelos por meio de técnicas adequadas;

Ser capaz de conceber e projetar solugdes criativas, desejaveis e vidveis, técnica e
economicamente, nos contextos em que serdo aplicadas;

Projetar e determinar os parametros construtivos e operacionais para as solu¢des de Engenharia;

Ser capaz de expressar-se adequadamente, seja na lingua patria ou em idioma diferente do
Portugués, inclusive por meio do uso consistente das tecnologias digitais de informacdo e
comunica¢do (TDICs), mantendo-se sempre atualizado em termos de métodos e tecnologias
disponiveis;

Ser capaz de interagir com as diferentes culturas, mediante o trabalho em equipes presenciais ou a
distancia, de modo que facilite a construcdo coletiva;

Atuar, de forma colaborativa, ética e profissional em equipes multidisciplinares, tanto localmente
guanto em rede;
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12. Gerenciar projetos e liderar, de forma proativa e colaborativa, definindo as estratégias e
construindo o consenso nos grupos;

13. Ser capaz de assumir atitude investigativa e autdbnoma, com vistas a aprendizagem continua, a
producdo de novos conhecimentos e ao desenvolvimento de novas tecnologias;

14. Aprender a aprender.

2. EMENTA

O estado da arte da robdtica, componentes basicos dos robos, introdug¢do a robdtica industrial, robds
moveis, robds autébnomos, arquiteturas para robdtica mével, técnicas de localizacdo e mapeamento,
navegacdo, introducdo a robdtica cooperativa, simulacdo e programacdo de robss, redes de
comunicacao e a robdtica.

3. PROGRAMA
1. O estado da arte
1.1 Histdria da Robdtica
1.2 Classificacdo e Tipos de Robds
1.3 Exemplos de Utilizacdo
2. Componentes Basicos dos Robos
2.1 Motores de corrente continua, de passo, servomotores e outros
2.1.1 Principios basicos e tipos de efetuadores
2.1.2 Tipos de sensores e aplica¢do
2.2 Sensoriamento
2.3 Aquisicao e tratamento de sinais
2.4 Microcontroladores, sistemas embarcados e sistemas de processamento remoto.
3. Robos Industriais
3.1 Introdugdo a Robdtica Industrial
3.2 Tipos de robds industriais
3.3 Cinematica de rob0s industriais
4. Robética Mdével
4.1 Introducdo a robdética movel: tipos de locomocao e particularidades
4.2 Cinematica de robds mdveis com rodas
4.3 Arquitetura de robds autdonomos
4.4 Representacdo do ambiente e do robd
4.4.1 Representacdo por crenca Unica e multipla
4.4.2 Formas de representa¢dao em mapas
4.5 Planejamento e seguimento de trajetdria
4.6 Localizagdo, mapeamento e introdugao ao conceito de SLAM
4.7 Navegacao de rob6s moveis
5. Robética Cooperativa

5.1 Introducdo a robdtica cooperativa, colaborativa e de enxame;
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5.2 Tarefas cldssicas da robdtica cooperativa: rendezvous, controle de formacao, flocking, cobertura,
dentre outras.

5.3 Tipos de cooperagdo entre robos
5.4 Cooperacao entre robds heterogéneos
5.5 JoRT — Internet of Robotic Things
6. Simulagdo de Robos
6.1 Apresentacao de ferramentas de simulacao
7. Redes de Comunicagdo e a Roboética
7.1 Aplicagdes de robdtica via rede de comunicagao
7.2 Relacdo entre topologia de comunicacdo, rede de comunicacdo e a robdtica
7.3 Tecnologias de comunica¢dao sem fio usadas na robdtica
8. Atuac¢ao no Campo da Robética
8.1 Exemplos atuais de robds, campo de atuacgdo e as respectivas particularidades
8.2 Implicacdes Eticas

8.3 Tendéncias e perspectivas futuras
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