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Informacgoes sobre a Disciplina

1 Horario das Aulas

Turma ‘ Dia ‘ Horario ‘ Sala
A Segunda | 14:00h - 16:00h | CC52
Quarta 14:00h - 16:00h | CC52

2 Atendimento

O atendimento extra-classe sera realizado pela professora todas as quartas, das 16:00h as 17:00h na sala 5 do IC2.

3 Programa da Disciplina
Os tépicos a serem apresentados no curso incluem:

e Introducao a Robdtica Mdvel

— Introdugao a Robdtica Movel

— Contexto Histoérico

— Tipos de robos moveis

— Estado da arte em Robdtica Mével e aplicacoes
— Componentes de um Rob6 Mével

— Frameworks modernos para desenvolvimento de projetos de Robdtica Mével
e Movimento e Controle de robos méveis

— Introdugao a locomocgao

— Tipos de locomocao

— Atuadores: definigao e tipos

— Cinematica

— Tipos de controle (Frame, PID, Fuzzy, Neurais, RL)

e Percepcao

— Sensores: definicao e tipos

— Fusao sensorial
e Paradigmas de programacao de robos

— Reativo

— Hierarquico



— Hibrido
e Localizagao e Mapeamento

— Ruidos em sensores e atuadores

— Tipos de representacao do espaco
— Tipos de mapas

— Localizagao de Markov

— Localizacao com Filtro de Kalman

— SLAM - localizagdo e mapeamento simultaneos

Navegacao e planejamento

— Planeamento de trajetorias

— Desvio de obstaculos

Coordenacao de tarefas

Outros tipos de locomogao

Projeto de robos méveis

Tépicos Avancados em Robdtica Movel

4 Linguagens de Programacao

A linguagem de programacao utilizada na disciplina é livre, desde que compativel e justificada no contexto do problema.

5 Submissao de Atividades

Os trabalhos préticos e projetos realizados durante a disciplina deverdo ser submetidos pelo sistema Moodle
(https://www.ggte.unicamp.br/ea/) na drea correspondente & disciplina.

6 Pagina do Curso

http://www.ic.unicamp.br/~esther/teaching/2019s2/mo651

7 Avaliacao
A avaliagdo da disciplina serd conduzida a partir das seguintes atividades:

e Um conjunto R de tarefas variadas que terao notas distribuidas proporcionalmente. As tarefas incluem leituras,
revisoes sobre artigos indicados, testes ocasionais e participacao na aula, sendo R:

- R= w, onde n é o numero de atividades de revisao ao longo do semestre
e Trés projetos individuais, P1, P2 e P3, com pesos 15%, 20% e 20%, repectivamente

e Um projeto final PF a ser realizado em grupo, com peso de 35%. Para o projeto final:

— O aluno sé podera fazer o projeto final PF' caso tenha entregue os trés projetos P1, P2 e P3



— Os grupos devem ter de, no maximo, 4 alunos

A linguagem de implementagao ¢ livre, desde que justificada no contexto da aplicacao

O grupo devera apresentar a proposta do projeto final no tempo estabelecido pelo professor

O relatério final deve apresentar a solugao adotada, discutindo os resultados alcangados em formato de
artigo cientifico, no modelo proposto pela docente

— O cbdigo e o relatério final deverao ser entregues via Moodle

— O projeto deverd ser apresentado em sala, pelo grupo, na data agendada

e A média final, M F, sera calculada como: MF =0,1R+ 0,15P1+40,2P2+0,2P3 + 0,35PF

e O aluno estard aprovado caso sua nota final M F > 5,0, e estara reprovado caso contrario.

e Para os alunos vinculados a pés-graduacgao, o intervalo de notas sera:

7.1

— A: MF >=85

— B: MF >=7,0 e MF <85
— C: MF >=5¢ MF <7,0
— D: MF <5

Datas das Avaliagoes

e Projeto 1 (P1): 11/09/2019

e Projeto 2 (P2): 07/10/2019

e Projeto 3 (P3): 30/10/2019

e Projeto final (PF):

— Submissao da proposta do PF: 04/11/2019
— Submissio do PF: 27/11/2019
— Apresentacao do PF: 27/11/2019

8 Bibliografia

Algumas das referéncias consideradas importantes para o cumprimento do conteido proposto encontram-se listadas a
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Observacgoes

e Nao haverd projetos substitutivos.
e Qualquer tentativa de fraude nos projetos implicard em nota final MF = 0 (zero) para todos os
envolvidos.



