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Ementa

1. Tendéncias e novas tecnologias em Sistemas de Informacao.

Objetivo geral

1. Permitir que os estudantes observem o cenario atual da area e desenvolvam a habilidade de acompanhar as mudangas e tendéncias.

Objetivo especifico

1. - Estudar as tendéncias e novas tecnologias disponiveis;
- Introduzir conceitos basicos de robética movel;
- Utilizar o Robot Operating System (ROS) para o desenvolvimento de aplicagdes;
- Utilizar diferentes ambientes de experimentagao virtual para robética moével;
- Desenvolver aplicagbes para ambientes industriais e afins.

Conteudo programatico

1. 1. Introdugéo
1.1. Apresentacao da disciplina;
1.2. Metodologia de ensino utilizada;
1.3. Avaliacao.
Obs: Aula remota sincrona.

2. 2.Introdugéo a robética.
2.1. O que é robdtica;
2.2. Conceitos basicos;
2.3. Robotica moével X de manipulagéo;
2.4. Historico;
2.5. Classificagdo dos robds.
Obs: Aula remota sincrona

3. 3. Robot Operating System (ROS)
3.1. Instalagéo do ambiente de desenvolvimento.

4. 3. Robot Operating System (ROS)
3.2. Estrutura de comunicacéo entre nés
3.3. Mensagens e tépicos;

5. 3. Robot Operating System (ROS)
3.4. Servigos;
3.5. Criagao de pacote.

6. 3. Exercicios dirigidos: topicos 3.1 - 3.4

7. 3. Robot Operating System (ROS)
3.6. Publishers e subscribers.

8. 3. Exercicios dirigidos: topico 3.6

9. 3. Apresentacao dos exercicios.

10. 4. Controle de posi¢éo
4.1. Controle proporcional;
4.1. Exercicios dirigidos.

11. 4. Controle de posi¢cédo
4.2. Controle proporcional derivativo;
4.2. Exercicios dirigidos.

12. 4. Controle de posicéo
4.3. Controle proporcional integral
4.3. Exercicios dirigidos.

13. 4. Controle de posicéo
4.4. Controle proporcional integral derivativo (PID);
4.4, Exercicios dirigidos.
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14.

4. Apresentagao dos exercicios.

15.

5. Planejamento de trajetorias
5.1. Ponto-a-ponto.

16.

5. Planejamento de trajetérias
5.2. Mdltiplos pontos.

17.

5. Exercicios dirigidos.

18.

5. Apresentacéo dos exercicios.

19.

6. Percepcao
6.1. Sensores para percepgao.

20.

6. Percepcao
6.2. Exemplos de aplicag&o dos sensores (parte 1).

21.

6. Percepcgao
6.2. Exemplos de aplicagéo dos sensores (parte 2).

22.

7. Experimentagéo virtual
7.1. Ambientes de experimentacgéo virtual (parte 1).

23.

7. Experimentacéo virtual
7.1. Ambientes de experimentagéao virtual (parte 2).

24.

7. Experimentacéo virtual
7.1. Ambientes de experimentagao virtual (parte 3).

25.

7. Experimentagéo virtual
7.2. Ambientes de experimentacgéo virtual (parte 4).

26.

7. Experimentacéo virtual
7.2. Ambientes de experimentagéao virtual (parte 5).

27.

7. Experimentacéo virtual
7.2. Ambientes de experimentagao virtual (parte 6).

28.

7. Experimentagéo virtual
7.2. Ambientes de experimentagéo virtual (parte 7).

29.

Elaboragéo da proposta do projeto final (parte 1).

30.

Elaboragéo da proposta do projeto final (parte 2).

31.

Apresentacgdo da proposta do projeto final.

32.

Elaboragéo do projeto final supervisionado (parte 1).

33.

Elaboragédo do projeto final supervisionado (parte 2).

34.

Elaboragé&o do projeto final supervisionado (parte 3).

35.

Elaboragéo do projeto final supervisionado (parte 4).

36.

Apresentacgéo do projeto final supervisionado.

Metodologia

1.

As aulas sincronas seréo realizadas via plataformas indicadas (Moodle e/ou Teams), com apresentagéo de videos, textos, imagens ou outro
recurso didatico, previamente elaborados, ou "ao vivo" sobre o contetido da aula. A interagdo com os alunos sera via recursos das ferramentas
utilizadas. Apds a aula, o contetdo da aula (video ou outro recurso) sera disponibilizado através do Moodle e/ou MS Teams para acesso pelos
alunos.

Os académicos poder&o agendar atendimento individualizado ou em grupos com a professora, via recursos de ferramentas de comunicagao.

Os periodos para agendamento de atendimento séo: tergas-feiras, das 18h10min as 22h30min. Se necessario, poderdo ser agendados
atendimentos em dias e horérios diferentes.

O material necessario para 0 acompanhamento da disciplina sera disponibilizado pela professora via Moodle e/ou Teams.

Sistema de avaliagcéo

1.

Avaliacéo 1 (30% da média semestral) + Avaliacdo 2 (30% da média semestral) + Avaliagao 3 (40% da média semestral)

Obs: A avaliagdo 1 compreendera na realizacéo e apresentagdo dos exercicios dirigidos realizados em sala de aula. A avaliagdo 2 consistira em
um trabalho no formato de pesquisa e apresentacéo sobre exemplos de aplicacéo de sensores. A avaliagdo 3 consistira na realizacéo de um
projeto final baseado em experimentacéo virtual e realizagao de um artigo.
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