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DISCIPLINA: Tópicos Especiais em Sistemas 
Inteligentes: Robótica Móvel 

CÓDIGO:  

 
VALIDADE:  Início: 02/2022    Término:  
 
Carga Horária: Total: 60 horas/aulas         Semanal: 4 aulas       Créditos: 04 
Modalidade: Teórica/Prática  
Classificação do Conteúdo pelas DCN: Profissionalizante 
 
Ementa: 

Introdução à robótica móvel, histórico, perspectivas de pesquisa na área, locomoção, 
tipos de veículos, formas de locomoção; Ambientes de simulação aplicados à 
robótica; Percepção, sensores, modos de representar incertezas, extração de 
características do ambiente; Modelo cinemático, espaço de trabalho, restrições de 
movimento, modelo dinâmico e controle de robôs móveis; Localização, planejamento 
de movimento, navegação, desvio de obstáculos, algoritmos de navegação. 

 

Cursos Período Eixo Obrig. Optativa 

Engenharia da 
Computação 

N/A 
 

Sistemas Inteligentes  X 

 

 
Departamento/Coordenação:  
 
INTERDISCIPLINARIDADES 

Pré-requisitos  Código 

Cálculo III;  SEM.022 

Física I; SEM.009 

Co-requisitos   

Não há  

 

Objetivos: A disciplina devera possibilitar ao estudante 

1 Contextualizar a robótica móvel e apresentar os principais desafios desta área. 

2 Preparar os estudantes para a utilização de plataformas de simulação de 
sistemas dinâmicos. 

3 Permitir aos alunos a aplicação de conhecimentos de cinemática, dinâmica e 
controle em sistemas robóticos móveis. 
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Unidades de ensino Carga-horária 
Horas/aula 

1 Introdução à robótica móvel, histórico, perspectivas de pesquisa 
na área, locomoção, tipos de veículos, formas de locomoção; 

6 h/a 

2 Ambientes de simulação aplicados à robótica; 12 h/a 

3 Percepção, sensores, modos de representar incertezas, 
extração de características do ambiente; 

 12 h/a  

4 Modelo cinemático, espaço de trabalho, restrições de 
movimento, modelo dinâmico e controle de robôs móveis; 

14 h/a 

5 Localização, planejamento de movimento, navegação, desvio de 
obstáculos, algoritmos de navegação. 

16 h/a 

Total 60 h/a 

 

Bibliografia Básica 
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