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Objectivos:

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 construgio de robds

Assist. 29 Triénio Rodrigo Tiago Correia Teixeira Maia (Préticas)

E

moveis actualmente e as abordagem de controlo mais comuns.

E também objectivo desenvolver, o espirito criativo e de concepcio dos alunos através de mini-

projectos de subsistemas constituintes de robds mdveis.

As aplicagbes praticas dos robds mdveis na industria e na investigacdo cientifica devem também ser

apreendidas.

Programa

1) Introdugdo a Robotica Movet

a.
b.
C.

Motivacbes;
Historia; e
Regimes e modos operacionais.

2) Hardware de Robds Moveis:

a0 oo

Configuragdes de Locomogao,
Cinematica de Robds Mdveis com Rodas;
Comunicagdo Remota; e

Processamento Interno.

3) Sensores Ndo-Visuais e os seus Algoritmos:

Semooogo

Sensores de contacto;

Sensores inerciais;

Sensores infravermelhos;

Sonars;

Radar;

Laser “Rangefinder”;

Posicionamento baseado em satélites (GPS);e
Fusdo sensorial.
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4) Representacdo e Percepgdo do Espaco:.
a. Representagdo do espago;
b. Representacdo do robd; e
¢. Planeamento de caminhos de robds mdveis.

5) Ambiente Operacionat
a. Decomposicao funcional;
b. Controlo Reactivo; e
¢. Controlo de Alto-Nivel.

6) Manutengdo de Pose.
a. “Dead Reckoning”;
b. Medicao de “Landmarks”; e
¢. Controlo servo.
7) Mapeamento:
a. Mapas sensoriais;
b. Mapas geométricos; e
c. Mapas topoldgicos.

8) Aplicagbes préticas de Robos.

Método de Avaliacdo:

Tedrica — 10 valores (Frequéncia e exames)
Pratica — 10 valores (trabalhos praticos)

E obrigatdria a frequéncia de 2/3 das aulas préticas.
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