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Pré-requisitos: 

Código: Disciplina: 
  
 
Ementa: 
Sistemas de percepção, fusão sensorial, e observadores de estados, para localização, mapeamento do 
ambiente e navegação de sistemas móveis terrestres e aéreos. 
 
Programa: 
Semana: Assunto: 

1 Introdução; Sistemas robotizados móveis 
2 Sensores proprioceptivos, exteroceptivos; sensores inerciais 
3 monovisão; calibragem 
4 extereovisão;  
 visão 3D; fluxo optico 
5 estimação de parâmetros incertos 
6 estimação de estados 
7 Filtro de Kalman 
8 Percepção e reconstrução do ambiente; modelagem sensorial; incertezas 
9 Mapeamento do ambiente 
10 GNSS e sistemas de localização precisa; 
11 Cálculo GPS; pseudo-distâncias; erros; solução de localização 
12 Fusão sensorial para localização precisa; INS-GPS; SLAM 
13 Navegação automatizada; Modelisação de sistemas móveis robotizados 
14 Controle no espaço Cartesiano 
15 Controle no espaço sensorial 

 
Critérios de Avaliação: 
Provas, apresentação de artigos 
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