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Titulo: Topicos Avangados em Robotica e Veiculos Autonomos
Professor: Esteban Clua

Contetido: A disciplina abordaré os principais fundamentos e tecnologias da robdtica moderna e dos
veiculos autdnomos, incluindo cinematica de manipuladores e robos moveis, eletronica embarcada,
sensores e atuadores, arquitetura de software utilizando ROS 2, percepc¢ao, localizagdo e
mapeamento. Também serdo estudados simulagdo, Digital Twin, planejamento e navegagao
autonoma, além de técnicas de Inteligéncia Artificial aplicadas a roboética, como visao
computacional, aprendizado por reforco e modelos de mundo para sistemas roboticos autonomos.

Programa:

Introducio a Robotica Moderna
1. Historia da robdtica

Robos industriais

Robds moveis

Veiculos autonomos

Tendéncias atuais
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Cinematica de Robos Manipuladores
1. Graus de liberdade

Espago de juntas

Espaco cartesiano

Cinematica direta

Cinematica inversa

Governo diferencial

Ackermann

Skid steering

9. Omnidirecional

10. Mecanum

11. Swerve drive
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Eletronica para Robdética
1. Microcontroladores

SBCs

Fontes

Conversores

Barramentos

Motores DC

Servo motores

BLDC

. Atuadores lineares

10. ESCs

11. IMU

12. GPS
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Encoders
Magnetometros
Ultrassom
LiDAR

Radar

Cameras RGB
Cameras térmicas
Sonares

Introducio ao ROS2

1.
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10.
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Conceitos

Nos

Topics
Services
Actions

DDS

QoS

Sistemas distribuidos
RViz
Sense-Plan-Act
Behavior Trees
State Machines

Percepcao e Localizagao

1.
2
3
4
5
6.
7
8
9
1
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Odometria

. Localizacao probabilistica
. Filtro de Kalman

. EKF

. UKF

LiDAR SLAM

. Visual SLAM

Occupancy Grid
Cost Maps
Mapas semanticos

Simulac¢ao e Digital Twin

1.

XN WD

Construcao de mundos

Fisica

Sensores simulados
Conceitos

Gémeo digital

Casos industriais

Domain Randomization
Calibration

Transferéncia para robos reais
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Planejamento e Navegacio Autonoma

1. A*
2. Dijkstra
3. RRT
4. Nav2
5. Obstaculos
6. Missodes
Inteligéncia Artificial para Robdética
I. CNNs
2. Deteccdo de objetos
3. Segmentagdo
4. Aprendizado por Reforco
5. World Models para Robotica
6. JEPA
7. V-JEPA
8. Modelos preditivos
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