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Pretende-se que seja incutido no alunos conceitos genéricos da drea da Robética Mével,

nomeadamente, as técnicas e dispositivos mais utilizados na construgdo de robds méveis
actualmente e as abordagem de controlo mais comuns.
E também objectivo desenvolver, nas aulas teérico-praticas, o espirito criativo e de
concepcdo dos alunos através de mini-projectos de subsistemas constituintes de rob3s mdveis.
As aplicagdes praticas dos robds moveis na industria e na investigacdo cientifica devem
também ser apreendidas.

Programa

1) Introdugdo 3 Robotica Movel:
a. Motivagdes;
b. Histdria; e
c. Regimes e modos operacionais.

2) Hardware de Robds Moveis.
a. Configuracdes de Locomogao,
b. Comunicacdo Remota; e
¢. Processamento Interno.

3) Sensores Nao-Visuais e os seus Algoritmos.

Sensores de contacto;

Sensores inerciais;

Sensores infravermethos;

Sonars;

Radar;

Laser “Rangefinder”;

Posicionamento baseado em satélites (GPS);e
Fusdo sensorial.

Se e oo T
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4)

5)

6)

7)

8)

Representagio e Percepgao do Espago.
a. Representagao do espago;
b. Representacdo do robd; e

c. Planeamento de caminhos de robds moveis.

Ambiente Operacional:
a. Decomposigao funcional;
b. Controlo Reactivo; e
¢. Controlo de Alto-Nivel.

Manutengdo de Pose.
a. “Dead Reckoning”;
b. Medigdo de “Landmarks”; e
c. Controlo servo.

Mapeamento.
a. Mapas sensoriais;
b. Mapas geométricos; e
c. Mapas topoldgicos.

Aplicagdes praticas de Robos.

Método de Avaliacdo:

Tedrica — 10 valores (Frequéncia e exame)

Tedrico-Pratica — 10 valores (trabalhos praticos)

E obrigatéria a frequénda de 2/3 das aulas praticas

Bibliografia

Gregory Dudek, Michael Jenkin, Computational principles of mobile robotics, 2000,

Cambridge University Press.

H. R. Everett, Sensors for mobile robots: theory and application, 1995, A K Peters , Ltd.

Joseph L. Jones, Anita M. Flynn, Bruce A. Seiger, Mobile robots inspiration to

implementation, 1998, A K Peters , Ltd.

Programa de Robdtica Movel e Autonoma 2



