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Justificativa: Na sociedade atual ¢ crescente a necessidade de se realizar tarefas com eficiéncia e preciséo.
Paralelamente, existem tarefas a serem realizadas em lugares onde a presenca humana se torna dificil, arriscada e
até mesmo impossivel. Para realizar essas tarefas, se faz cada vez mais necessaria a presenca de robds, que
realizam essas tarefas sem riscos a vida humana e com eficiéncia tipicamente superiores as alcancadas pelo
homem. A roboética movel € a area da ciéncia que se preocupa com o desenvolvimento de um veiculo provido de
um sistema sensorial e um sistema atuador, gerenciado por uma arquitetura de controle capaz de executar missodes
definidas pelo usuario. Atualmente, os principais problemas associados a implementagdo de robds moveis dizem
respeito a determinagdo de modelos cinematicos e dindmicos adequados, a estimagdo da posi¢ao e orientagdo do
robd, ao controle do robo e ao planejamento de trajetorias a serem rastreadas. Portanto ¢ importante para os alunos
o conhecimento dessa tecnologia de aplicagdo crescente na industria

Objetivos:
1. Transmitir aos alunos conhecimentos das principais técnicas de controle em tempo real de robds
moveis com rodas.
2. Implementar métodos de controle em robds moveis industriais

Descriciao do Contetido:

Ementa:

Descrigoes ¢ transformagdes espaciais, Comportamento nao-holonomico, Modelagem cinematica ¢ Dinamica de
robds moveis, Controle de robos moveis, Estimag@o de posi¢do de robds mdveis, Aspectos de Implementagéo.

Programa:

1. Introducdo: Conceitos e terminologia

2. Descricdes e transformacdes espaciais: Transformacdes entre sistemas, movimento de Rotagdo,
Movimento Rigido.

3. Modelagem de robds moéveis: Modelo cinematico de postura, Modelo cinemético de configuragdo,
Modelo dinamico de configuragdo, Modelo dindmico de postura

4. Controle de robds méveis: Controle utilizando linearizacdo por realimentacdo, Teorema de Brockett,
Controle por realimentacdo variante no tempo, Controle por realimentagdo ndo suave, Controle preditivo

5. Estimagiio de posi¢io e orienta¢io de robds moveis: Dead-reckoning, sensores baseados em time-of-
light, sensores inerciais, Sensores absolutos, filtro de Kalman, fusdo de dados

6. Aspectos de Implementac¢iio: Hardware e software
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