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1. Introdugdo a Robdtica Movel
MotivagGes; Histéria; e Regimes e modos operacionais.

2. Hardware de Robés Mdveis:
Configuragdes de Locomogdo, Cinematica de RobGs Mdveis com Rodas; Comunicacdo Remota;

e Processamento Interno.

3. Sensores Nao-Visuais e os seus Algoritmos:
Sensores de contacto; Sensores inerciais; Sensores infravermelhos; Sonars; Radar; Laser

“Rangefinder”; Posicionamento baseado em satélites (GPS);e Fusdo sensorial.
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4. Representacado e Percepcado do Espaco:
Representagao do espago; Representagdo do robd; e Planeamento de caminhos de robds méveis.

5. Ambiente Operacionak
Decomposicdo funcional; Controlo Reactivo; e Controlo de Alto-Nivel.

6. Manutencao de Pose:
“Dead Reckoning”; Medicdo de “Landmarks”; e Controlo servo.

7. Mapeamento.
Mapas sensoriais; Mapas geométricos; e Mapas topolégicos.

8. Aplicacdes Praticas de robés:
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Pretende-se com esta disciplina que seja incutido nos alunos conceitos genéricos da area da Robdtica
Mével, nomeadamente, as técnicas e dispositivos mais utilizados na construcdo de robds mdveis
actualmente e as abordagem de controlo mais comuns. E também objectivo desenvolver, 0 espirito
criativo e de concepcdo dos alunos através de mini-projectos de subsistemas constituintes de robds
méveis. As aplicacdes préticas dos robds mdveis na industria e na investigagdo cientifica devem
também ser apreendidas.

A metodologia desta disciplina consiste em aulas tedricas, e praticas. Tem diversos trabalhos praticos
que serdo resolvidos recorrendo, a pesquisa, a simulagbes em ambiente MATLAB/SIMULINK e a
realizacdo de pequenos projectos.

e

O Frequéncia
@ Exame (50%)

@ Trabalhos de laboratério (50%)
O Projecto (....%)

O Outro:

Para aprovacdo na disciplina o aluno tem de obter uma classificagdo no exame superior ou igual a 8
em 20 valores e tem de obter a classificagdo minima de 9.5 em 20 valores nos trabalhos praticos.
Para aprovagdo na disciplina os alunos terdo ainda de assistir a um minimo de 2/3 das aulas praticas.
A(s) data(s) limite de entrega dos trabalhos praticos sera combinada entre alunos e docentes no
inicio do semestre lectivo.

Os alunos com estatuto de trabalhadores estudantes terdo de satisfazer os mesmos critérios de
avaliagio que os alunos ordindrios, sendo-lhes no entanto dada a possibilidade de realizarem os
trabalhos laboratoriais fora do horario normal, em moldes a combinar com o docente no inicio do
semestre. E-lhes também retirada a obrigatoriedade de assistir a 2/3 das aulas praticas/tedrico-
praticas.
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Nas aulas praticas é efectuada a resolugdo de alguns problemas e sdo realizadas simulagbes em
ambiente MATLAB/SIMULINK. Ser3o ainda realizados pequenos projectos.
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