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Apresentacao

No mundo atual em constante evolugao, onde a Inteligéncia Artificial e a Robdtica estdo
transformando rapidamente diversos setores, é fundamental a especializagéo em dreas como
Visao Artificial. A crescente interagéo entre maquinas e humanos e a necessidade de processar
informacdes visuais de forma efetiva geram uma grande demanda por profissionais altamente
qualificados nessas disciplinas emergentes. Conscientes disso, apresentamos este programa,
que oferece conhecimentos avangados em Realidade Aumentada, Inteligéncia Artificial,
tecnologias industriais e processamento de informagdes visuais em maquinas. Gragas a sua
metodologia 100% online, os profissionais de Engenharia poderdo adaptar seu tempo de estudo
as suas circunstancias pessoais e profissionais, garantindo uma aprendizagem de execeléncia

em um ambiente totalmente flexivel.
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HUMAN

Torne-se um especialista em
Robotica e Visao Artificial em

24 meses com este Advanced
Master da TECH. Matricule-se ja"
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O crescimento da Inteligéncia Artificial e da Robdtica estéa mudando o panorama
tecnoldgico, econdmico e social em nivel global. Nesse contexto, a capacitagdo em areas
como Visao Artificial é crucial para se manter atualizado em um ambiente de avangos
rapidos e mudangas disruptivas. A crescente interagao entre humanos e maquinas, e a
necessidade de processar informacdées visuais de forma eficiente, exigem profissionais
altamente capacitados para liderar a inovagéo e enfrentar os desafios.

Um cendrio favoravel para profissionais de engenharia que desejam progredir em um setor
em ascensao. Por esta razao, a TECH desenvolveu este Advanced Master em Robodtica

e Visao Artificial, que oferece capacitagao abrangente nessas disciplinas emergentes,
abrangendo tdpicos como Realidade Aumentada, Inteligéncia Artificial e processamento
de informagdes visuais em maquinas, entre outros.

Um programa de estudos que oferece uma abordagem teérico-pratica, permitindo
gue os alunos apliqguem seus conhecimentos em ambientes reais. Além disso, € uma
capacitagdo 100% online, que permite que os alunos adaptem seu aprendizado as
suas responsabilidades pessoais e profissionais. Dessa forma, eles terdo acesso a
materiais educacionais de alta qualidade, como videos, leituras essenciais e recursos
detalhados, fornecendo uma visao abrangente de Robdtica e Visao Artificial.

Além disso, gracas a metodologia Relearning, baseada na repeticdo continua dos
conteudos mais importantes, o aluno reduzira o tempo de estudo e consolidara
os conceitos de forma mais facil.

Uma capacitagéo Unica no panorama académico, distinguida também pela excelente
equipe de especialistas nessa area. Sua excelente experiéncia no setor sao evidentes
em um programa avangado, oferecido exclusivamente pela TECH.

Este Advanced Master em Robdtica e Visao Atrtificial conta com o contetdo mais completo
e atualizado do mercado. Suas principais caracteristicas sao:
+ O desenvolvimento de casos praticos apresentados por especialistas em Informatica

+ O conteudo gréfico, esquematico e extremamente Util, fornece informagdes cientificas
e praticas sobre as disciplinas essenciais para o exercicio da profissdo

+ Contém exercicios praticos onde o processo de autoavaliacéo € realizado para melhorar
0 aprendizado

+ Sua énfase especial em metodologias inovadoras no desenvolvimento de Robos e Viséo Artificial

+ LicOes tedricas, perguntas a especialistas, foruns de discussao sobre temas controversos
e trabalhos de reflexéo individual

+ Disponibilidade de acesso a todo o contetido a partir de qualquer dispositivo, fixo ou portatil,
com conexao a Internet

Torne-se um lider em inovagao

e aborde os desafios éticos e de
seguranca na criacao de solucoes
inovadoras e eficazes em diferentes
setores da industria”



Aproveite a oportunidade de estudar
de maneira 100% online, adaptando o
tempo de estudo as suas circunstancias

N n

pessoais e profissionais

A equipe de professores deste programa de estudos é formada por profissionais da
area da Robotica, cuja experiéncia é somada nesta capacitacao, além de reconhecidos
especialistas de empresas conceituadas e universidades de prestigio.

0 seu conteudo multimidia, desenvolvido com a mais recente tecnologia educacional,
oferece ao profissional uma aprendizagem situada e contextual, ou seja, um ambiente

simulado que proporcionara uma aprendizagem imersiva, programada para capacitar
através de situacoes reais.

O desenvolvimento deste programa se concentra na Aprendizagem Baseada em Problemas,
pelo qual o aluno devera resolver as diferentes situagdes da pratica profissional que surgirem
ao longo do programa. Para isso, o profissional contara com a ajuda de um inovador sistema
de video interativo, desenvolvido por especialistas reconhecidos nesta area.
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Analise através do melhor
material didatico como realizar
0 gjuste e a parametrizacdo
dos algoritmos de SLAM.

Aprofunde-se nos avangos
alcancados em Deep Learning
quando e onde desejar.




02
Objetivos

Com esta capacitacéo, o profissional de engenharia adquirira os conhecimentos necessarios
para enfrentar desafios no campo da Robdtica e Viséo Artificial, o que Ihes permitira se
destacar em um mercado de trabalho em constante evolugao e fornecer solugdes praticas

e eficazes em sua area de atuacdo. Para isso, a TECH oferece as ferramentas pedagdgicas
mais inovadoras e um corpo docente especializado que respondera a quaisquer duvidas dos
alunos sobre o contelido deste programa.
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Os estudos de caso desta capacitagdo
proporcionardo a vocé uma abordagem
eminentemente pratica sobre o Design
e Modelagem de Robds”
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*

Objetivos gerais

Desenvolver os fundamentos matematicos para a modelagem cinematica e dindmica de robés

Aperfeicoar o uso de tecnologias especificas para a criagdo de arquiteturas para robés,
modelagem de robds e simulagéo

Gerar um conhecimento especializado sobre Inteligéncia Artificial

Desenvolver as tecnologias e dispositivos mais comumente utilizados na automagao industrial
Identificar os limites das técnicas atuais para identificar obstaculos em aplicagdes robéticas
Obter uma visdo global dos dispositivos e hardware utilizados no mundo da vis&o artificial
Analisar os diferentes campos nos quais a visao é aplicada

Identificar onde estdo os avangos tecnoldgicos em visdo no momento

Avaliar o que esta sendo pesquisado e 0 que 0s proximos anos reservam

Estabelecer uma base sélida na compreenséao dos algoritmos e técnicas de processamento
digital de imagens

Avaliar técnicas fundamentais de visdo por computador

Analisar técnicas avangadas de processamento de imagem
Apresentar a biblioteca open 3D

Analisar as vantagens e dificuldades de trabalhar em 3D em vez de 2D
Introduzir as redes neurais e examinar como elas funcionam

Analisar as métricas para uma capacitagao adequada

Analisar as métricas e ferramentas existentes

Examinar o pipeline de uma rede de classificagdo de imagens

Analisar as redes neurais de segmentacéo semantica e suas métricas
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Objetivos especificos

Mddulo 1. Robética. Design e Modelagem de Robos
+ Analisar o uso da Tecnologia de Simulagao Gazebo

+ Dominar o uso da linguagem de modelagem de robos URDF
+ Desenvolver conhecimentos especializados no uso da tecnologia de Robot Operating System

+ Modelar e simular Robds Manipuladores, Robos Mdveis Terrestres, Robos Méveis Aéreos
e Modelar e Simular Robos Moveis Aquaticos

Mddulo 2. Agentes inteligentes. Aplicando Inteligéncia Artificial a Robos e Softbots
+ Analisar a inspiragéo bioldgica para Inteligéncia Artificial e agentes inteligentes
+ Avaliar a necessidade de algoritmos inteligentes na sociedade atual

+ Determinar as aplicagdes das técnicas avangadas de Inteligéncia Artificial
em Agentes Inteligentes

+ Demonstrar a forte conexao entre Robdtica e Inteligéncia Artificial

+ Estabelecer as necessidades e desafios apresentados pela Robdtica que podem ser
resolvidos com Algoritmos Inteligentes

+ Desenvolver implementagdes concretas de algoritmos de Inteligéncia Artificial

+ |dentificar os algoritmos de Inteligéncia Artificial que sdo estabelecidos na sociedade atual
e seu impacto na vida cotidiana
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*

Médulo 3. Deep Learning Implementar os controladores e avalid-los em um simulador

+ Analisar as familias que compdem o mundo da inteligéncia artificial

*

Identificar as diferentes arquiteturas de controle existentes

+ Compilar os principais frameworks de Deep Learning + Examinar os fundamentos do controle por visao
+ Definir as redes neurais + Desenvolver técnicas de controle avangadas, tais como controle preditivo ou controle
+ Apresentar os métodos de aprendizagem das redes neurais baseado no aprendizagem automatica

+ Fundamentar as fungdes de custo , . . .
¢ Médulo 6. Algoritmos de planejamento de robos

* Estabelecer as fungdes mais importantes de ativagéo + Estabelecer os diferentes tipos de Algoritmos de Planejamento

* i A i i 3 i 3 . . . . sy
Examinar técnicas de regularizagdo e padronizagao + Analisar a complexidade do planejamento do movimento na Robdtica

* Desenvolver métodos de otimizagao + Desenvolver técnicas para modelar o ambiente

* Introduzir os métodos de inicializagao + Examinar os pros e os contras de diferentes técnicas de planejamento

Médulo 4. A robética na automagéo de processos industriais + Analisar algoritmos centralizados e distribuidos para coordenagao de robos

+ Analisar o uso, aplicacées e limitacdes das redes de comunicacao industriais + Identificar os diferentes elementos na teoria da decis&o

+ Estabelecer padrées de seguranca de maquinas para um projeto correto + Propor algoritmos de aprendizagem para resolver problemas de decisao

+ Desenvolver técnicas de programagéo limpa e eficiente em PLCs Médulo 7. Visao artificial

+ Propor novas formas de organizar as operacdes utilizando maquinas de estado + Estabelecer como funciona o sistema de visdo humana e como uma imagem ¢ digitalizada
+ Demonstrar a implementagao de paradigmas de controle em aplicagdes reai de PLCs + Analisar a evolugado da viséo artificial

+ Fornecer uma base para o projeto de sistemas pneumaticos e hidraulicos em automagao + Avaliar as técnicas de aquisicao de imagem

+ |dentificar os principais sensores e atuadores em robdtica e automacgao + Gerar conhecimento especializado sobre os sistemas de iluminacdo como um fator

importante no processamento de imagens
Mddulo 5. Sistemas de Controle Automatico em Robética

+ Gerar conhecimento especializado para o projeto de controladores néo lineares

+ |dentificar os sistemas dpticos existentes e avaliar seu uso

+ Examinar os sistemas de visdo 3D e como esses sistemas déo profundidade as imagens

+ Analisar e estudar problemas de controle _ . : -
+ Desenvolver os diferentes sistemas que existem fora do campo visivel ao olho humano

« Dominar os modelos de controle

+ Projetar controladores ndo lineares para sistemas roboticos



Madulo 8. Aplicagdes e estado da arte
+ Analisar o uso da visao artificial em aplicagdes industriais

+ Determinar como a visdo se aplica a revolugao do veiculo autbnomo
+ Analisar imagens na criagao de conteudo

+ Desenvolver algoritmos de Deep Learning para analise médica e Machine Learning
para a assisténcia na sala de cirurgia

+ Analisar 0 uso da visao em aplicagcdes comerciais
+ Determinar como os rob6s tém olhos através da viséo artificial e como ela se aplica
as viagens espaciais
+ Estabelecer o que é realidade aumentada e campos de uso
+ Analisar a revolugao da Cloud Computing
+ Apresentar o estado da arte e 0 que 0s proximos anos Nos reservam
Mddulo 9. Técnicas de Visao Artificial em Robética: Processamento e analise

de imagens
+ Analisar e entender a importancia dos sistemas de viséo na robdtica

>

Estabelecer as caracteristicas dos diferentes sensores de percepgao a fim de escolher
0s mais adequados de acordo com a aplicagao

+ |dentificar técnicas para extrair informagdes dos dados dos sensores

+ Aplicar ferramentas de processamento de informagdes visuais

+ Desenvolver algoritmos de processamento digital de imagens

+ Analisar e prever o efeito das mudangas de parametros sobre os resultados dos algoritmos

+ Avaliar e validar os algoritmos desenvolvidos em fungéo dos resultados
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Méddulo 10. Sistemas de Percepgao Visual de Robés com Aprendizagem Automatica

*

*

Dominar as técnicas de aprendizagem automatica mais utilizadas hoje em dia no meio
académico e industrial

Ampliar a compreenséo das arquiteturas de redes neurais a fim de aplica-las eficazmente
a problemas reais

Reutilizar as redes neurais existentes em novas aplicagdes usando o Transfer learning
Identificar novos campos de aplicacéo de redes neurais generativas

Analisar o uso de técnicas de aprendizagem em outros campos da Robdtica, tais como
localizagao e mapeamento

Desenvolver as tecnologias atuais na nuvem para desenvolver a tecnologia baseada
em redes neurais

Examinar a implantagao de sistemas de visdo por aprendizagem em sistemas
reais e embutidos

Mddulo 11. SLAM Visual. Localizagao de robés e mapeamento simultaneo

*

*

*

*

*

*

*

através de técnicas de Visao Artificial

Concretizar a estrutura basica de um sistema de Localizagéo e Mapeamento Simultaneo (SLAM)
Identificar os sensores bésicos usados na Localizagdo e Mapeamento Simultdneo (SLAM visual)
Estabelecer os limites e as capacidades do SLAM visual

Compilar as nogbes basicas de geometria projetiva e epipolar para entender 0s processos
de projecao de imagens

Identificar as principais tecnologias do SLAM visual: Filtragem Gaussiana, Otimizagao

e detecgdo de fechamento de loop

Descrever em detalhes o funcionamento dos principais algoritmos de SLAM visual

Analisar como realizar o ajuste e a parametrizagédo dos algoritmos SLAM
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Médulo 12. Aplicagao a Robética das Tecnologias de Realidade Virtual Mddulo 14. Processamento digital de imagens
e Aumentada » Examinar as bibliotecas de processamento de imagens digitais comerciais e de codigo aberto

*

*

L4

*

*

*

Médulo 13. Sistemas de comunicagao e interagao com robos

*

*

*

*

*

*

*

+ Determiar o que é uma imagem digital e avaliar as operagOes fundamentais para poder trabalhar

Determinar as diferencas entre os diversos tipos de realidades |
com elas

Analisar os padres atuais para modelagem de elementos virtuais ‘
+ Apresentar os filtros em imagens

Examinar os perlferlcos mais comumente usados em ambientes imersivos + Analisar a importancia e o uso dos histogramas

Definir modelos geométricos de robos + Apresentar as ferramentas para modificar de imagens pixel a pixel
Avaliar os motores fisicos para modelagem dindmica e cinematica de robos + Propor ferramentas de segmentago de imagem
Desenvolver projetos de Realidade Virtual e Realidade Aumentada + Analisar as operagdes morfoldgicas e suas aplicagdes

+ Determinar a metodologia na calibragdo de imagens

* Avaliar os métodos para segmentar imagens com viséo convencional
Analisar as estratégias atuais de processamento da linguagem natural: heuristicas,

estocasticas, baseadas em redes neurais, aprendizagem baseada em reforgo Médulo 15. Processamento digital de imagens avangado
Avaliar os beneficios e fraquezas do desenvolvimento de sistemas de interag&o + Examinar os filtros avangados de processamento digital de imagem
transversais, ou focados em uma situagao especifica + Determinar as ferramentas de andlise e extragao de contornos
Especificar os problemas ambientais a serem resolvidos para uma comunicacéo eficaz * Analisar os algoritmos de busca de objetos

com o robhd + Demonstrando como trabalhar com imagens calibradas

Estabelecer as ferramentas necessarias para administrar a interagéo e discernir o tipo * Analisar técnicas matematicas para a andlise de geometrias

de iniciativa de dialogo a ser perseguida + Avaliar diferentes opgdes na composigdo da imagem

Combinar estratégias de reconhecimento de padrées para inferir as intencées do interlocutor ~ * Desenvolver a interface do usuario

e responder a elas da melhor maneira possivel . .
Médulo 16. Processamento de imagens 3D

Determinar a expressividade otimizada do robd com base em sua funcionalidade e ambiente + Examinar uma imagem 3D

e aplicar técnicas de analise emocional para adaptar sua resposta ) »
P P P P * Analisar o software utilizado para o processamento de dados 3D

Propor estratégias hibridas para interagao com o robé: vocal, tatil e visual + Desenvolvendo o open3D

+ Determinar os dados relevantes de uma imagem 3D
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* Demonstrar as ferramentas de visualizacgo Médulo 19. Segmentacéo de imagens com deep learning
« Definir filtros para a eliminagéo de ruido *+ Analisar como funcionam as redes de segmentagéo semantica

+ Propor ferramentas para célculos geométricos * Avaliar os métodos tradicionais

+ Analisar metodologias de detecgao de objetos + Examinar as métricas de avaliagdo e diferentes arquiteturas

+ Avaliar métodos de triangulagéo e reconstrugao de cenas * Examinar os dominios de video e pontos de nuvem

) . . . . ] * Aplicar os conceitos tedricos por meio de diferentes exemplos
Mddulo 17. Redes convolucionais e classificagao da imagem

+ Gerar conhecimento especializado sobre redes neurais convolucionais Moédulo 20. Segmentacgéo de Imagens e Técnicas Avancadas de visao
+ Estabelecer as métricas de avaliagdo computadorizada

+ Analisar o funcionamento das CNNs para classificagdo de imagens + Desenvolver conhecimento especializado sobre a gest&o de ferramentas

+ Avaliar o Data Augmentation + Examinar a segmentagédo semantica na medicina

+ Propor técnicas para evitar o Overfitting + Identificar a estrutura de um projeto de segmentagéo

+ Examinar as diferentes arquiteturas + Analisar os autocodificadores

+ Compilar os métodos de inferéncia + Desenvolver as redes adversarias generativas

Mdédulo 18. Detecgao de objetos
+ Analisar como funcionam as redes de detecgado de objetos

+ Examinar os métodos tradicionais
+ Determinar as métricas de avaliagdo

« |dentificar os principais datasets utilizados no mercado

* Propor arquiteturas do tipo Two Stage Object Detector PrOjete e desen VO/V8 sistemas
+ Analisar Métodos de Fine Tunning roboticos avangados que sejam
+ Examinar diferentes arquiteturas tipo Single Shoot eﬁc/entes e Co/aborativos, me/horando
* Estabelecer algoritmos de rastreamento de objetos . ~ ~ .
a interagdo humano-robd e garantindo
a seguranca em diversos ambientes”

+ Implementar a detecgao e o monitoramento de pessoas
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Competencias

Durante o desenvolvimento do Advanced Master em Robdtica e Visao Artificial, os
alunos terdo a oportunidade de desenvolver uma ampla variedade de habilidades

que lhes permitirdo se destacar nesse campo. Dessa forma, os alunos adquirirdo
habilidades essenciais em programagéo de robds, sistemas embarcados, navegacao
e localizagao, além da implementacao de algoritmos de aprendizado de maquina. O
programa também se concentra na resolucao de problemas complexos no design e
controle de sistemas robdticos, abordando desafios éticos e de seguranga na criagéo
de solugGes inovadoras e eficazes em diversos setores da industria.
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Desenvolva competéncias em Realidade
Aumentada, Inteligéncia Artificial,
tecnologias industriais e processamento
de informacgdes visuais em maquinas”
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Competéncias gerais

+ Dominar as ferramentas de virtualizagdo mais utilizadas na atualidade

+ Projetar ambientes robdticos virtuais

+ Examinar as técnicas e algoritmos subjacentes a qualquer algoritmo de Inteligéncia Artificial
+ Projetar, desenvolver, implementar e validar sistemas de percepcao para Robdtica

+ Desenvolver os sistemas que estdo mudando o mundo da viséo e suas funcionalidades

+ Dominar as técnicas de aquisi¢ao para obter a imagem ideal

+ Desenvolver ferramentas que combinem diferentes técnicas de visdo computadorizada

+ Estabelecer regras para analise de problemas

Adquira as habilidades essenciais

em programacao de robds, sistemas
embarcados, navegacao e localizacéo,
aléem da implementacéo de algoritmos
de aprendizado de maquina”
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Competéncias especificas

+ |dentificar os sistemas de interacdo multimodal e sua integracéo com o resto dos + Examinar os algoritmos de rastreamento e suas métricas
componentes do robo + |dentificar as arquiteturas mais comuns
A Implementar projetos préprios de Realidade Virtual e Aumentada . Ap|icar a correta fungéo de custo para treinamento

+ Propor aplicagbes em sistemas reais

*

Analisar fontes de dados (datasets) publicos
+ Examinar, analisar e desenvolver os métodos existentes para o planejamento de caminhos + Examinar diferentes ferramentas de etiquetagem

or um robé moével e um manipulador o . .
P P + Desenvolver as principais fases de um projeto baseado na segmentacao

+ Analisar e definir estratégias para a implementagao e manutengéo de sistemas de percepgédo + Examinar os algoritmos de filtragem, morfologia, modificagao de pixels, entre outros

+ Determinar estratégias de integracéo de um sistema de dialogo como parte do

ha | + Gerar conhecimento especializado sobre Deep Learning e analisar, por que agora
comportamento basico do robo

. - B . o + Desenvolver as redes neurais convolucionais
+ Analisar as habilidades de programagéo e configuragéo de dispositivos

+ Examinar as estratégias de controle utilizadas em diferentes sistemas robéticos
+ Determinar como uma imagem 3D é composta e suas caracteristicas

+ Estabelecer métodos para o processamento de imagens 3D

+ Conhecer as matematicas por tras das redes neurais

+ Propor métodos de inferéncia

+ Gerar conhecimento especializado sobre as redes neurais de detecgdo de objetos
e suas métricas

+ |dentificar as diferentes arquiteturas
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Direcao do curso

O Advanced Master em Robdtica e Vis&o Artificial conta com um corpo docente
altamente qualificado, composto por especialistas em robética, ciéncia da
computacdo e engenharia, com ampla experiéncia no campo académico e profissional
Além disso, esse excelente corpo docente possui experiéncia em pesquisa e
desenvolvimento de solugdes robdticas inovadoras, tendo trabalhado em projetos

de grande porte em diversas industrias. Esse trabalho se reflete em uma abordagem
pratica e distintiva que € evidente em todo o conteldo do programa, elevando as
competéncias dos alunos em Robdtica e Visao Artificial.




fnd

P
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Aprenda com um corpo docente altamente
qualificado, composto por especialistas
em robotica, ciéncia da computacéo e
engenharia, com uma destacada trajetoria
no campo académico e profissional.”
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Direcao

Dr. Felipe Ramoén Fabresse

+ Engenheiro de Software Sénior na Acurable
Engenheiro de Software da NLP em Intel Corporation
Engenheiro de Software da CATEC em Indisys
Pesquisador em Robatica na Universidade de Sevilha
Doutorado Cum Laude em Robotica, Sistemas Autdnomos e Telerobdtica pela Universidade de Sevilha

Formado em Engenharia Informatica Superior pela Universidade de Sevilha
Mestrado em Robdtica, Automatica e Telematica pela Universidade de Sevilha

Sr. Sergio Redondo Cabanillas

+ Especialista em Pesquisa e Desenvolvimento em Visao Artificial na BCN Vision
« Chefe da equipe de desenvolvimento e backoffice. BCN Vision
« Gestor de projetos e desenvolvimento de solugdes de visao artificial
Técnico de som. Media Arts Studio
Engenharia Técnica em Telecomunicagdes Especializagdo em Imagem e Som na Universidade Politécnica da Catalunha
Formado em Inteligéncia Artificial aplicada a Industria. Universidade Autbnoma de Barcelona
Ciclo de Capacitagao de Nivel Superior em Som. CP Villar
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Estrutura e conteudo

O Advanced Master em Robdtica e Visao Artificial se apresenta como uma excelente
opgao para profissionais de engenharia que buscam se especializar nesse campo de
ultima geragdo. Os modulos do programa séo desenvolvidos em uma ordem progressiva,
permitindo que os alunos adquiram conhecimentos de forma gradual e eficiente. Além
disso, oferece a oportunidade de aprender sobre design, programagao e controle de
robds, bem como algoritmos de visao artificial e técnicas de aprendizado de maquina,
habilidades essenciais para 0 sucesso nesse campo em constante evolugéo. Tudo isso,
com uma Biblioteca Virtual, acessivel 24 horas por dia, de qualquer dispositivo digital
com conexdo a internet.
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Obtenha uma visdo global sobre Robotica
e Visdo Artificial, gracas ao acesso a
materiais educacionais de alta qualidade”
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1.7. Robds moveis terrestres

Maddulo 1. Robdtica. Projeto e modelagem de robds

1.7.1.  Tipos de robds moveis terrestres

1.1. Robotica e Industria 4.0 1.7.2.  Cinematica

1.1.17.  Robdtica e Industria 4.0 173 Dinamica
1.1.2. Campos de aplicagao e casos de uso 174, Simulacdo
1.1.3.  Subareas de especializagdo em Robotica 18 Rob6s méveis aéreos
1.2, Arquiteturas de hardware e software de robos 181.  Tipos de robds moveis aéreos
1.2.1.  Arquiteturas hardware e tempo real 182 Cinemética
1.2.2.  Arquiteturas de software de robds 183 Dinamica
1.2.3.  Modelos de comunicagao e tecnologias de Middleware 184.  Simulacdo
1.2.4. Integracdo de software com Robot Operating System (ROS) 19.  Robos moveis aquaticos
1.3. Modelagem matematica de robos 1.9.1.  Tipos de robds moveis aquaticos
1.3.1. Representagdo matematica de solidos rigidos 192 Cinemética
1.3.2.  Rotagdes e translagoes 193 Dinamica
1.3.3.  Representagédo hierarquica do estado 194, Simulagdo
1.3.4. Representagao distribuida do estado em ROS (Biblioteca TF) 1.10. Robos bioinspirados
1.4, Cinematica e dinamica de robds 1101. Humandides
1.4, Cinematica 1.10.2. Robds com quatro ou mais pernas
1.42. Dinamica 1.10.3. Robds modulares

1.4.3. Robds subatuados
1.4.4.  Robos redundantes

1.10.4. Robods com pegas flexiveis ( Soft-Robotics)

1.5.  Modelagem de robds e simulacdo Mddulo 2. Agentes inteligentes. Aplicacédo da Inteligéncia Artificial a Robos
1.51. Tecnologias de modelagem de robds e Softbots
1.52. Modelagem de robos com URDF 2.1, Agentes Inteligentes e Inteligéncia Artificial
1.5.3.  Simulagéo de robos 2.1.1.  Robés inteligentes. Inteligéncia Artificial
1.54.  Modelagem com simulador Gazebo 2.1.2.  Agentes inteligentes
1.6.  Robbs manipuladores 2.1.2.1. Agentes hardware. Robos
1.6.1. Tipos de robds manipuladores 2.1.2.2. Agentes software. Softbots
1.6.2. Cinematica 2.1.3.  Aplicagbes na Robdtica

1.6.3.  Dinamica
1.64. Simulagao



2.2.

2.3.

2.4.

2.5.

2.6.

2.7.

Conexao cérebro e argoritmo

2.2.1.  Inspiragao bioldgica da Inteligéncia Artificial

2.2.2.  Raciocinio implementado em algoritmos. Tipologia
2.2.3.  Explicabilidade dos resultados em algoritmos de Inteligéncia Artificial
2.2.4.  Evolugdo dos algoritmos até o Deep Learning
Algoritmos de busca no espaco de solugbes

2.3.1.  Elementos na busca no espago de solugbes

2.3.2.  Algoritmos de busca de solugdes para problemas de Inteligéncia Artificial
2.3.3.  Aplicagdes de algoritmos de busca e otimizagéo
2.3.4.  Algoritmos de busca aplicados a aprendizagem automatica
Aprendizado de maquina

2.4.1.  Aprendizado de maquina

2.4.2.  Algoritmos de aprendizagem supervisionada

2.4.3.  Algoritmos de aprendizagem nao supervisionada
2.4.4.  Algoritmos de Aprendizagem por Reforgo
Aprendizagem supervisionada

2.5.1.  Métodos de aprendizagem supervisionada

2.5.2.  Arvores de decisdo para classificagdo

2.53.  Maquinas de suporte de vetores

2.5.4.  Redes neurais artificiais

2.55.  Aplicagbes da aprendizagem supervisionada
Aprendizagem nao supervisionada

2.6.1.  Aprendizagem nao supervisionada

2.6.2.  Redes de Kohonen

2.6.3.  Mapas auto-organizados

2.6.4.  Algoritmo K-médias

Aprendizagem por reforgo

2.7.1.  Aprendizagem por reforgo

2.7.2.  Agentes baseados nos processos Markov

2.7.3.  Algoritmos de Aprendizagem por Reforgo

2.7.4.  Aprendizagem por Reforgo aplicado a Robdtica

2.8.

2.9.

Estrutura e contetido | 31 tech

Inferéncia probabilistica

2.8.1. Inferéncia probabilistica

2.8.2. Tipos de inferéncia e definicdo do método

2.8.3.  Ainferéncia Bayesiana como um estudo de caso

2.8.4. Técnicas de inferéncia ndo paramétricas

2.8.5.  Filtros Gaussianos

Da teoria a pratica: desenvolvendo um agente inteligente robdtico

2.9.1. Inclusdo de modulos de aprendizagem supervisionada em um agente robotico
2.9.2.  Inclusdo de modulos de aprendizagem por Reforgo em um agente robdtico
2.9.3.  Arquitetura de um agente robdtico controlado por Inteligéncia Artificial
2.9.4. Ferramentas profissionais para a implementacéo de agentes inteligentes
2.9.5.  Fases naimplementacéo de algoritmos de IA em agentes robéticos

Maédulo 3. Deep Learning

3.1.

3.2.

3.3.

Inteligéncia artificial

3.1.1.  Machine Learning

3.1.2.  Deep Learning

3.1.3.  Aexplosao do Deep Learning. Por que agora?
Redes Neurais

3.2.1.  Avrede neural

3.2.2.  Usos das redes neurais

3.2.3.  Regressao linear e perceptron
3.2.4.  Forward propagation

3.2.5.  Backpropagation

3.2.6.  Feature vectors

Loss Functions

3.3.1.  Loss Functions

3.3.2. Tipos de Loss Functions
3.3.3.  Escolhada Loss functions



tecn 32| Estrutura e contelido

3.4.  Fungdes de ativagao
3.4.1.  Fungoes de ativacao
3.4.2.  Fungles lineares
3.4.3.  Fungbes nao lineares
3.4.4.  Output x Hidden Layer Activation Functions
3.5, Regularizagéo e normalizagéo
3.5.1.  Regularizagao e normalizagao
3.5.2.  Overfitting and Data Augmentation
3.5.3.  Regularization methods: L1, L2 and Dropout
3.5.4.  Normalization methods: Batch, Weight, Layer
3.6.  Otimizagao
3.6.1.  Gradient Descent
3.6.2.  Stochastic Gradient Descent
3.6.3.  Mini Batch Gradient Descent
3.6.4.  Momentum
3.6.5.  Adam
3.7.  Hyperparameter Tuning e pesos
3.7.1.  Os hiperparametros
3.7.2.  Batch Size x Learning Rate x Step Decay
3.7.3.  Pesos
3.8.  Métricas de avaliagéo de uma rede neural
3.8.1.  Accuracy
3.8.2.  Dice coefficient
3.8.3.  Sensitivity x Specificity/Recall x Precisao
3.8.4.  CurvaROC (AUC)
3.8.5.  Fl-score
3.8.6. Matriz de confuséo
3.8.7.  Cross-validation
3.9.  Frameworks e Hardware
3.9.1.  Tensor Flow
3.9.2.  Pytorch
3.9.3. Caffe
3.94. Keras
3.9.5. Hardware para a fase de treino

3.10. Criagé@o de uma rede neural - treinamento e validagao

3.10.1. Dataset

3.10.2. Construgao da rede
3.10.3. Treinamento

3.10.4 . Visualizagao de resultados

Maédulo 4. A robdtica na automacao de processos industriais

4.1.

4.2.

4.3.

4.4.

4.5.

4.6.

Design de sistemas automatizados

4.1.1.  Arquiteturas de hardware

4.1.2.  Controladores l6gicos programaveis

4.1.3.  Redes de comunicagao industrial

Projeto elétrico avangado |: automagao

4.21. Projeto de painéis elétricos e simbologia
4.2.2.  Circuitos de poténcia e controle. Harménicas
42.3. Elementos de protecéo e aterramento
Projeto elétrico avangado II: determinismo e seguranga
4.3.1.  Seguranga das maquinas e redundancia
4.3.2. Relés de seguranga e disparadores

43.3. PLCs de segurancga

4.3.4. Redes seguras

Funcionamento elétrico

4.41.  Motores e servomotores

4.42.  Variadores de frequéncia e controladores
4.4.3. Robdtica industrial de acionamento elétrico
Acionamento hidraulico e pneumatico

4.51.  Projeto hidraulico e simbologia

4.5.2.  Projeto pneumatico e simbologia

4.53.  Ambientes ATEX em automagao
Transdutores em Robotica e Automagao

4.6.1.  Medigdo de posigao e velocidade

4.6.2.  Medigao de forga e temperatura

46.3. Medida de presenca

4.6.4. Sensores para visdo



4.7.  Programacao e configuragao de controladores logicos programaveis PLCs
4.71. Programacao PLC: LD
47.2. Programacgéo PLC: ST
4.7.3.  Programacéao PLC: FBD e CFC
4.7.4. Programacao PLC: SFC
4.8.  Programacao e configuragao de equipamentos em plantas industriais
4.81. Programacdo de variadores e controladores
4.82. Programacéo de HMI
4.8.3. Programacédo de robds manipuladores
4.9.  Programagao e configuragéo de equipamentos Tl industriais
49.1.  Programacéo de sistemas de visao
49.2.  Programacédo de SCADA/software
4.9.3. Configuragado de redes
4.10. Implementagao de automatismos
4.10.1. Projeto de maquinas de estado
4.10.2. Implementacéo de maquinas de estado em PLCs
4.10.3. Implementagédo de sistemas de controle analégico PID em PLCs
4.10.4. Manutengao da automagao e higiene do codigo
4.10.5. Simulagédo de automatismos e plantas

Madulo 5. Sistemas de Controle Automatico em Robdtica

51. Analise e design de sistemas N&o linear
51.1. Analise e modelagem de sistemas nao lineares
5.1.2.  Controle com retroalimentagao
51.3.  Linearizagao por retroalimentagao

5.2.  Projeto de técnicas de controle para sistemas néo lineares avangados
52.1.  Controle em modo deslizante (Sliding Mode control)
5.2.2.  Controle baseado em Lyapunov e Backstepping
52.3. Controle baseado em passividade

53.  Arquiteturas de controle
5.3.1. 0 paradigma da robdtica
5.3.2.  Arquiteturas de controle
5.3.3. Aplicagbes e exemplos de arquiteturas de controle

5.4.

5.5.

5.6.

5.7.

5.8.

5.9.

5.10.
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Controle de movimento para bragos robéticos
5471. Modelagem cinematica e dinamica

54.2.  Controle no espago das articulagdes

5.4.3. Controle no espago operacional

Controle de forga em atuadores

5.5.1.  Controle de forga

55.2.  Controle de Impedancia

5.5.3.  Controle hibrido

Robos moveis terrestres

5.6.1. Equagbes de movimento

5.6.2. Técnicas de controle para robés terrestres
5.6.3.  Manipuladores moveis

Robds moveis aéreos

5.7.1.  Equagdes de movimento

5.7.2.  Técnicas de controle para robds aéreos
5.7.3.  Manipulagao aérea

Controle baseado em técnicas de aprendizagem automatica
5.8.1. Controle por aprendizagem supervisionada
5.8.2.  Controle por aprendizagem reforcado
5.8.3.  Controle por aprendizagem nado supervisionada
Controle baseado em viséo

5.9.1.  Visual Servoing baseado em posigao

5.9.2.  Visual Servoing baseado em imagem

59.3. Visual Servoing hibrido

Controle preditivo

5.10.1. Modelagem e estimativa de estado

5.10.2. MPC aplicado a Robds Moveis

5.10.3. MPC aplicado aos UAVs
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Maddulo 6. Algoritmos de planejamento de robds
6.1.

6.2.

6.3.

6.4.

6.5.

6.6.

Algoritmos de planejamento classicos

6.1.1.  Planejamento discreto: espago de estados
6.1.2.  Problemas de planejamento em Robdtica. Modelos de sistemas robéticos
6.1.3.  Classificagéo de planejadores

O problema de planejamento da trajetéria em robdés moveis

6.2.1.  Formas de representagéo do ambiente: grafos
6.2.2.  Algoritmos de busca em grafos

6.2.3.  Introdugéo de custos nos grafos

6.2.4.  Algoritmos de busca em grafos pesados
6.2.5.  Algoritmos com enfoque de qualquer angulo

Planejamento em sistemas roboticos de alta dimensionalidade

6.3.1.  Problemas de Robotica de alta dimensionalidade: manipuladores
6.3.2.  Modelo cinematico direto/inverso

6.3.3.  Algoritmos de planejamento de amostragem PRM e RRT

6.3.4.  Planejamento para restrigoes dinamicas

Planejamento de amostras otimizado

6.4.1.  Problemas dos planejadores baseados em amostras
6.4.2. Conceito de otimizagdo probabilistica RRT*

6.4.3. Etapa de reconexao: restrigdes dinamicas

6.4.4.  CForest. Planejamento paralelo

Implementagao real de um sistema de planejamento de movimentos

6.5.1.  Problema de planejamento geral. Ambientes dinamicos

6.5.2.  Ciclo de agdo, sensorizagao. Aquisi¢cdo de informagdes do ambiente

6.5.3.  Planejamento local e global

Coordenagao em sistemas multi-robd |: sistema centralizado

6.6.1.  Problema de coordenagao multi-robd

6.6.2.  Detecgao e resolucado de colisdes: modificagao de trajetdria com Algoritmos Genéticos
6.6.3.  Outros algoritmos de bioinspiragdo: enxame de particulas e fogos de artificio
6.6.4.  Algoritmo para evitar colisdes por escolha de manobras

6.7.

6.8.

6.9.

6.10.

Coordenagao em sistemas multi-rob6 II: abordagens distribuidas |

6.7.1.  Uso de fungdes de objetivo complexas

6.7.2.  Eficiéncia de Pareto

6.7.3.  Algoritmos evolutivos multiobjetivo

Coordenagao em sistemas multi-robd lII: abordagens distribuidas Il
6.8.1.  Sistemas de planificagdo de ordem 1

6.8.2.  Algoritmo ORCA

6.8.3.  Adicionadas de restrigdes cinematicas e dinamicas na ORCA

Teoria do planejamento da decisado

6.9.1.  Teoria da decisédo

6.9.2.  Sistemas de deciséo sequencial

6.9.3.  Sensores e espagos de informagao

6.9.4. Planejamento de incertezas em sensoriamento e atuagao

Sistemas de planejamento de aprendizagem por reforgo
6.10.1. Obtengdo da recompensa esperada de um sistema
6.10.2. Técnicas de aprendizagem por recompensa media
6.10.3. Aprendizagem por reforgo inverso

Mddulo 7. Viséo artificial

7.1.

7.2.

Percepgao humana

7.1.1.  Sistema visual humano

7.1.2. Acor

7.1.3.  Frequéncias visiveis e ndo-visiveis
Cronica da Visao Artificial

7.2.1.  Principios

7.2.2.  Evolugao

7.2.3.  Aimportancia da visdo artificial



7.3.

7.4.

7.5.

7.6.

Composigao da imagem digital

7.3.1.
7.3.2.
7.3.3.
7.3.4.
7.3.5.
7.3.6.
7.3.7.
7.3.8.

Aimagem digital
Tipos de imagens
Espacos de cor
RGB

HSV e HSL
CMY-CMYK
YCbCr

Imagem indexada

Sistemas de captagéo de imagem

7.4.1.
7.4.2.
7.4.3.
7.4.4.
7.4.5.
7.4.6.
7.4.7.
7.4.8.

Funcionamento de uma camera digital
A exposigao correta para cada situagao
Profundidade do campo

Resolucéo

Formatos de imagem

Modo HDR

Cameras de alta resolugéo

Cameras de alta velocidade

Sistemas opticos

7.5.1.
7.5.2.
7.5.3.
7.5.4.
7.5.5.
7.5.6.
7.5.7.
7.5.8.

Principios otimizados
Objetivos convencionais
Objetivos telecéntricos
Tipos de autofoco
Distancia focal
Profundidade do campo
Distorgéao otica

Calibragao de uma imagem

Sistemas de iluminagéo

7.6.1.
7.6.2.
7.6.3.
7.6.4.
7.6.5.

Aimportancia da iluminagao

Resposta frequencial

lluminagao LED

lluminacao exterior

Tipos de iluminagao para aplicagdes industriais Efeitos

7.7.

7.8.

7.9.

7.10.

Mddulo 8. Aplicaces e estado da arte

8.1.

8.2.
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Sistemas de captagao 3D

7.7.7.
7.7.2.
7.7.3.
7.7.4.
7.7.5.

Estéreo visdo
Triangulacéo
Luz estruturada
Time of Flight
Lidar

Multi-espectro

7.8.1.
7.8.2.

Cameras multiespectrais
Cameras hiperespectrais

Espectro proximo nao visivel

7.9.1.
7.9.2.
7.93.

Cameras IR
Céameras UV

Conversé&o de nao visivel para visivel através da iluminagao

Outras bandas do espectro

7.10.1.
7.10.2.

Raio-X
Teraherzios

Aplicagdes industriais

8.1.1.
8.1.2.
8.1.3.
8.1.4.
8.1.5.
8.1.6.
8.1.7.
8.1.8.
8.1.9.
8.1.10.
8.1.11.

Bibliotecas de visao industrial
Cameras compactas
Sistemas baseados em PC
Robdtica industrial

Pick and place 2D

Bin picking

Controle de qualidade
Presenca de auséncia de componentes
Controle dimensional
Controle de etiquetagem
Rastreabilidade

Veiculos autbnomos

8.2.1.
8.2.2.

Assisténcia ao condutor

Condugao autbnoma
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8.3.

8.4.

8.5.

8.6.

8.7.

8.8.

Visdo artificial para a analise de contelido
8.3.1.  Filtro por contetdo

8.3.2.  Moderagao do conteudo visual

8.3.3.  Sistemas de monitoramento

8.3.4. Identificagao de marcas e logotipos
8.3.5.  Rotulagem e classificagao dos videos
8.3.6. Deteccdo de mudancga de cena

8.3.7. Extragdo de textos ou créditos
AplicagGes médicas

8.4.1. Deteccédo e localizagao de doengas
8.4.2.  Cancer e andlise de raios X

8.4.3.  Avancos na visdo artificial na Covid-19
8.4.4. Assisténcia na sala de cirurgia
Aplicagbes espaciais

8.5.1.  Analise de imagem por satélite

8.5.2.  Visdo artificial para o estudo do espago
8.53. Misséo a Marte

Aplicagbes comerciais

8.6.1.  Control stock

8.6.2.  Video vigilancia, seguranga doméstica
8.6.3.  Cémeras para estacionamento

8.6.4. Cameras de controle populacional
8.6.5. Cameras de velocidade

Visao aplicada a robotica

8.7.1. Drones

8.7.2. AGV

8.7.3.  Visao em robos colaborativos

8.7.4. Osolhos dos robos

Realidade aumentada

8.8.1.  Funcionamento

8.8.2.  Dispositivos

8.8.3.  Aplica¢des na industria

8.8.4. Aplicagbes comerciais
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89. Cloud Computing
8.9.1. Plataformas de Cloud Computing
8.9.2. Do Cloud Computing a produgéo
8.10. Pesquisa e estado da arte
8.10.1. A comunidade cientifica
8.10.2. O que esta sendo produzido?
8.10.3. O futuro da vis&o artificial

Maédulo 9. Técnicas de visao artificial em robdtica: processamento e analise

de imagens

9.1.  Visdo por computador
9.1.1.  Visdo por computador
9.1.2.  Elementos de um sistema de visdo computacional
0.1.3.  Ferramentas matematicas
9.2.  Sensores 6ticos para robdtica
9.2.1. Sensores 6ticos passivos
9.2.2.  Sensores Oticos ativos
9.2.3.  Sensores ndo oticos
9.3.  Aquisi¢éo de imagens
9.3.1. Representacdo de imagens
9.3.2.  Espago de cores
0.3.3.  Processo de digitalizagao
9.4.  Geometria das imagens
9.41.  Modelos de lentes
9.42.  Modelos de cameras
9.4.3. Calibragdo de cameras
9.5. Ferramentas matematicas
9.5.1. Histograma de uma imagem
9.52.  Convolugdo
9.5.3.  Transformada de Fourier
9.6. Pré-processamento de imagens
9.6.1.  Analise de ruidos
9.6.2.  Suavizagéo de imagem
9.6.3.  Aperfeigoamento de imagem
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9.7.

9.8.

9.9.

9.10.

Maddulo 10. Sistemas de percepcéo visual de robds com

Segmentagao de imagens

9.7.1.  Técnicas baseadas em contornos
9.7.2.  Técnicas baseadas em histograma
0.7.3.  Operagdes morfologicas

Detecgao de caracteristicas na imagem
9.8.1. Detecgao de pontos de interesse
0.8.2.  Descritores de caracteristicas

9.8.3. Correspondéncias entre caracteristicas

Sistemas de visdo 3D
9.9.1.  Percepcdo 3D

9.9.2. Correspondéncia de caracteristicas entre as imagens

9.9.3. Geometria com multiplas vistas
Localizagdo baseada na Visao Artificial
9.10.1. O problema da localizagao de robos
9.10.2. Odometria visual

9.10.3. Fuséo sensorial

aprendizagem automatica

10.1. Métodos de aprendizagem nao supervisionados aplicados a viséo artificial

10.2.

10.1.1. Clustering

10.1.2. PCA

10.1.3. Nearest Neighbors

10.1.4. Similarity and matrix decomposition

Métodos de aprendizagem supervisionados aplicados a visao artificial

10.2.1. Conceito “Bag of words”

10.2.2. Maquinas de suporte de vetores
10.2.3. Latent Dirichlet Allocation
10.2.4. Redes Neurais

10.3.

10.4.

10.5.

10.6.

10.7.

10.8.

10.9.

Redes Neurais Profundas: estruturas, Backbones e Transfer Learning
10.3.1. Camadas geradoras de Features
10.3.1.1. VGG
10.3.1.2. Densenet
10.3.1.3. ResNet
10.3.1.4. Inception
10.3.1.5. GooglLeNet
10.3.2. Transfer Learning
10.3.3. Os dados. Preparagao para o treinamento
Visdo artificial com aprendizado profundo I: detecgéo e segmentagéo
10.4.1. Diferengas e semelhangas entre YOLO e SSD
10.4.2. Unet
10.4.3. Outras estruturas
Visdo Computacional com aprendizagem profunda II: Generative Adversarial Networks
10.5.1. Super-resolugdo de imagens usando GAN
10.5.2. Criagdo de imagens realistas
10.5.3. Scene understanding
Técnicas de aprendizagem para localizacdo e mapeamento em robdtica mével
10.6.1. Detecgdo de fechamento de loop e realocagéo
10.6.2. Magic Leap. Super Point e Super Glue
10.6.3. Depth from Monocular
Inferéncia Bayesiana e modelagem 3D
10.7.1. Modelos Bayesianos e aprendizagem "classica"
10.7.2. Superficies implicitas com processos gaussianos (GPIS)
10.7.3. Segmentagao 3D usando GPIS
10.7.4. Redes neurais para modelagem de superficies 3D
Aplicagdes End-to-End das Redes Neurais Profundas
10.8.1. Sistema End-to-end. Exemplo de identificagéo de pessoas
10.8.2. Manipulagdo de objetos com sensores visuais
10.8.3. Geragdo de movimentos e planejamento com sensores visuais
Tecnologias na nuvem para acelerar o desenvolvimento de algoritmos de Deep Learning
10.9.1. Uso de GPU para o Deep Learning
10.9.2. Desenvolvimento agil com Google IColab
10.9.3. GPUs remotas, Google Cloud e AWS



10.10. Implantagéo de Redes Neurais em aplicagbes reais
10.10.1. Sistemas embutidos
10.10.2. Implantagéo de Redes Neurais. Uso
10.10.3. Otimizagdes de rede na implantagao, exemplo com o TensorR

Médulo 11. SLAM Visual. Localizacé@o de robds e mapeamento simultaneo

através técnicas de Visao Artificial

11.1. Localizagéo e Mapeamento Simultaneo (SLAM)

11.1.1. Localizagao e Mapeamento Simultaneo. SLAM

11.1.2. Aplicagdes SLAM

11.1.3. Funcionamento do SLAM
11.2. Geometria projetiva

11.2.1. Modelo Pin-Hole

11.2.2. Estimativa de parametros intrinsecos de uma camera

11.2.3. Homografia, principios basicos e estimativa

11.2.4. Matriz fundamental, principios e estimativa
11.8. Filtros Gaussianos

11.3.1. Filtro de Kalman

11.3.2. Filtro de informagao

11.3.3. Ajuste e parametrizagdo dos filtros Gaussianos
11.4. Estéreo EKF-SLAM

11.4.1. Geometria de camera estéreo

11.4.2. Extragéo e busca de caracteristicas

11.4.3. Filtro Kalman para SLAM estéreo

11.4.4. Ajustes de parametros de EKF-SLAM estéreo
11.5. Monocular EKF-SLAM

11.5.1. Parametrizagao de Landmarks em EKF-SLAM

11.5.2. Filtro de Kalman para SLAM monocular

11.5.3. Ajustes de parametros EKF-SLAM monocular
11.6. Detecgado de fechamento de loop

11.6.1. Algoritmo de forga bruta

11.6.2. FABMAP

11.6.3. Abstracdo usando GIST e HOG

11.6.4. Detecgdo mediante aprendizagem profunda

11.10.
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Graph-SLAM

11.7.1. Graph-SLAM

11.7.2. RGBD-SLAM

11.7.3. ORB-SLAM

Direct Visual SLAM

11.8.1. Anadlise do algoritmo Direct Visual SLAM
11.8.2. LSD-SLAM

11.8.3. SVO

Visual Inertial SLAM

11.9.1. Integragéo de medidas inerciais
11.9.2. Baixo acoplamento: SOFT-SLAM
11.9.3. Alto acoplamento: Vins-Mono
Outras tecnologias de SLAM

11.10.1. Aplicagdes além do SLAM visual
11.10.2. Lidar-SLAM

11.10.3. Range-only SLAM

Maédulo 12. Aplicagdo a Robotica das Tecnologias de Realidade Virtual

e Aumentada

12.1.

12.2.

12.3.

Tecnologias imersivas em robotica

12.1.1. Realidade Virtual em Robotica
12.1.2. Realidade Aumentada em Robdtica
12.1.3. Realidade Mistas em Robotica
12.1.4. Diferenca entre realidades
Construgéo de ambientes virtuais

12.2.1. Materiais e texturas

12.2.2. lluminagéo

12.2.3. Sons e cheiros virtuais

Modelagem de robos em ambientes virtuais
12.3.1. Modelagem geométrica

12.3.2. Modelagem fisica

12.3.3. Padronizagao dos modelos
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12.4. Modelagem da dinamica e cinematica dos robds: motores fisicos virtuais

12.5.

12.6.

12.7.

12.8.

12.9.

12.4.7. Motores fisicos. Tipologia
12.4.2. Configuragao de um motor fisico
12.4.3. Motores fisicos na industria

Plataformas, periféricos e ferramentas mais comumente utilizadas em Realidade Virtual

12.5.1. Visores de Realidade Virtual

12.5.2. Periféricos de interacao

12.5.3. Sensores virtuais

Sistemas de Realidade Aumentada

12.6.1. Insergao de elementos virtuais na realidade

12.6.2. Tipos de marcadores visuais

12.6.3. Tecnologias de Realidade Aumentada

Metaverso: ambientes virtuais de agentes inteligentes e pessoas
12.7.1. Criagéo de avatares

12.7.2. Agentes inteligentes em ambientes virtuais

12.7.3. Construcéo de ambientes multiusuarios para VR/AR

Criagao de projetos de Realidade Virtual para Robdtica

12.8.1. Fases de desenvolvimento de um projeto de Realidade Virtual
12.8.2. Implantagéo de sistemas de Realidade Virtual

12.8.3. Recursos de Realidade Virtual

Criagdo de projetos de Realidade Aumentada para Robdtica

12.9.1. Fases de desenvolvimento de um projeto de Realidade Aumentada
12.9.2. Implantagdo de Projeto de Realidade Aumentada

12.9.3. Recursos de Realidade Aumentada

12.10. Teleoperagao de robds com dispositivos moveis

12.10.1. Realidade mista em dispositivos moveis
12.10.2. Sistemas imersivos utilizando sensores de dispositivos moveis
12.10.3. Exemplos de projetos moveis

Médulo 13. Sistemas de comunicacao e interagao com rob6s

13.1.

13.2.

13.3.

13.4.

13.5.

13.6.

13.7.

Reconhecimento da fala: sistemas estocéasticos

13.1.1. Modelagem acustica da fala

13.1.2. Modelos ocultos de Markov

13.1.3. Modelagem linguistica da fala: N-Gramas, gramaticas BNF
Reconhecimento da fala: Deep Learning

13.2.1. Redes neurais profundas

13.2.2. Redes neurais recorrentes

13.2.3. Células LSTM

Reconhecimento da fala: prosodia e efeitos ambientais
13.3.1. Ruido ambiente

13.3.2. Reconhecimento de multiplos locutores

13.3.3. Patologias na fala

Compreensdo da linguagem natural: sistemas heuristicos e probabilisticos
13.4.1. Andlise sintatico-semantica: regras linguisticas
13.4.2. Compreensao baseada em regras heuristicas
13.4.3. Sistemas probabilisticos: regressao logistica e SVM
13.4.4. Compreensao baseada em redes neurais

Gestao do dialogo: estratégias heuristicas/probabilisticas
13.5.7. Intencdo do interlocutor

13.5.2. Didlogo baseado em modelos

13.5.3. Gestao do didlogo estocastico: redes Bayesianas
Gestdo do didlogo: estratégias avangadas

13.6.1. Sistemas de aprendizagem baseados em reforgos
13.6.2. Sistema baseada em redes neurais

13.6.3. Da fala a intengdo em uma Unica rede

Geragao de respostas e sintese da fala

13.7.1. Geragao de respostas: da ideia ao texto coerente
13.7.2. Sintese da fala por concatenagdo

13.7.3. Sintese da fala estocastica



13.8. Adaptagdo e contextualizagéo do didlogo
13.8.1. Iniciativa de didlogo

13.9.

13:10. Robos e interagbes sociais: interfaces multimodais avangadas
13.10.1. Combinagao de interfaces de voz e de toque
13.10.2. Reconhecimento e traducéo de linguagem de sinais

14.2.

14.3.

14.4.

13.8.2. Adaptagao ao locutor

13.8.3. Adaptagdo ao contexto do didlogo

Robds e interagdes sociais: reconhecimento, sintese e expressao de emogoes
13.9.1. Paradigmas de voz artificial: voz robdtica e voz natural

13.9.2. Reconhecimento das emogdes e analise dos sentimentos

13.9.3. Sintese de vozes emocionais

13.10.3. Avatares visuais: tradugao de voz para linguagem de sinais

Maédulo 14. Processamento digital de imagens

14.1. Ambiente de desenvolvimento da visdo por computador
14.1.1. Bibliotecas de visdo por computador

14.1.2. Ambiente de programacgéao

14.1.3. Ferramentas de visualizagao

Processamento digital de imagens

14.2.7. Relagdes entre pixels

14.2.2. Operagbes com imagens

14.2.3. Transformagdes geométricas

Operagoes de pixels

14.3.1.

14.3.2. Transformacdes a partir de histograma
14.3.3. Operagbes em imagens coloridas
Operacoes logicas e aritméticas

14.4.1.
14.4.2.
14.4.3.
14.4.4.
14.4.5.

Histograma

Adicdo e subtragao
Produto e divisao
And/Nand

Or/Nor

Xor/Xnor
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14.5. Filtros

14.6.

14.7.

14.8.

14.9.

14.5.1. Mascaras e convolugéo
14.5.2. Filtragem linear

14.5.3. Filtragem ndo linear
14.5.4. Andlise de Fourier
Operagbes morfoldgicas

14.6.1. Erode and Dilating

14.6.2. Closing and Open

14.6.3. Top hat e Black hat

14.6.4. Detecgao de contornos
14.6.5. Esqueleto

14.6.6. Preenchimento de furos
14.6.7. Convex hull

Ferramentas de andlise de imagens
14.7.1. Detecgédo de bordas
14.7.2. Detecgao de blobs

14.7.3. Controle dimensional
14.7.4. Inspegao de cores
Segmentagao de objetos

14.8.1. Segmentagao de imagens
14.8.2. Técnicas de segmentagao classica
14.8.3. Aplicacgdes reais
Calibragao de imagens

14.9.1. Calibragao de imagem
14.9.2. Métodos de calibragao
14.9.3. Processo de calibragdo em um sistema camera 2D/robot

14.10. Processamento de imagens em ambiente real

14.10.7. Andlise de problemas
14.10.2. Processamento de imagem
14.10.3. Extragao de caracteristicas
14.10.4. Resultados finais

tecn
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Maddulo 15. Processamento digital de imagens avangado

15.1.

15.2.

15.3.

15.4.

15.5.

15.6.

15.7.

Reconhecimento Optico de Caracteres (OCR)
15.1.1. Pré-processamento de imagens

15.1.2. Detecgéo de texto

15.1.3. Reconhecimento de texto

Leitura de codigos

15.2.1. Cdédigos 1D

15.2.2. Cdédigos 2D

15.2.3. Aplicagdes

Busca de padrées

15.3.1. Busca de padrdes

15.3.2. Padrbes baseados no nivel de cinza
15.3.3. Padrdes baseados em contornos

15.3.4. Padrdes baseados em formas geométricas
15.3.5. Outras técnicas:

Rastreamento de objetos com visdao convencional
15.4.1. Extracéo de fundo

15.4.2. Meanshift

15.4.3. Camshift

15.4.4. Optical flow

Reconhecimento facial

15.5.1. Facial Landmark Detection

15.5.2. Aplicagdes

15.5.3. Reconhecimento facial

15.5.4. Reconhecimento de emogdes
Panorémica e alinhamentos

15.6.1. Stitching

15.6.2. Composicao de imagens

15.6.3. Fotomontagem

High Dinamic Range (HDR) and Photometric Stereo
15.7.7. Aumento da faixa dinamica

15.7.2. Composigao de imagens para melhoria de contornos
15.7.3. Técnicas para o uso de aplicagdes em dinamico

15.8. Compressao de imagens
15.8.1. A compresséo de Imagens
15.8.2. Tipos de compressores
15.8.3. Técnicas de compressédo de imagem
15.9. Processamento de video
15.9.1. Sequéncias de imagens
15.9.2. Formatos e codecs de video
15.9.3. Leitura de um video
15.9.4. Processamento do fotograma
15.10. Aplicagao real do processamento de imagens
15.10.1. Andlise de problemas
15.10.2. Processamento de imagem
15.10.3. Extragao de caracteristicas
15.10.4. Resultados finais

Médulo 16. Processamento de imagens 3D

16.1. Imagem 3D
16.1.1. Imagem 3D

16.1.2. Software de processamento de imagem 3D e visualizagbes

16.1.3. Software de metrologia
16.2. Open 3D
16.2.1. Biblioteca para processamento de dados 3D
16.2.2. Caracteristicas
16.2.3. Instalagdo e uso
16.3. Os dados
16.3.1. Mapas de profundidade em imagem 2D
16.3.2. Pointclouds
16.3.3. Normais
16.3.4. Superficies
16.4. Visualizagado
16.4.1. Visualizagdo de dados
16.4.2. Controles
16.4.3. Visualizagdo da web



16.5.

16.6.

16.7.

16.8.

16.9.

16.10.

Filtros

16.5.1. Distancia entre pontos, eliminar outliers

16.5.2. Filtro passa-alto

16.5.3. Downsampling
Geometria e extragao de caracteristicas
16.6.1. Extragao de um perfil
16.6.2. Medigao de profundidade
16.6.3. Volume

16.6.4. Formas geométricas 3D
16.6.5. Planos

16.6.6. Projecdo de um ponto
16.6.7. Distancias geométricas
16.6.8. Kd Tree

16.6.9. Features 3D

Registro e Meshing

16.7.1. Concatenagédo

16.7.2. ICP

16.7.3. Ransac 3D
Reconhecimento de objetos 3D
16.8.1. Busca de um objeto na cena 3D
16.8.2. Segmentagéo

16.8.3. Bin picking

Analise de superficies

16.9.1. Smoothing

16.9.2. Superficies ajustaveis
16.9.3. Octree

Triangulacéo

16.10.1. De Mesh a Point Cloud

16.10.2. Triangulagé@o de mapas de profundidade
16.10.3. Triangulagéo de PointClouds néo ordenados
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Médulo 17. Redes convolucionais e classificacao da imagem

17.1.

17.2.

17.3.

17.4.

17.5.

Redes neurais convolucionais

17.1.1.
17.1.2.
17.1.8.

Introducéo
A convolugdo
CNN Building Blocks

Tipos de camadas CNN

17.2.1.
17.2.2.
17.2.3.
17.2.4.
17.2.5.

Convolucional
Ativacdo

Batch normalization
Polling

Fully connected

Métricas

17.3.1.
17.3.2.
17.3.3.
17.3.4.
17.3.5.
17.3.6.
17.3.7.

Matriz de confusao
Accuracy

Preciséo

Recall

F1 Score

ROC Curve

AUC

Principais Arquiteturas

17.4.1.
17.4.2.
17.4.3.
17.4.4.

AlexNet

VGG

Resnet
GooglelLeNet

Classificagdo de imagens

17.5.1.
17.5.2.
17.5.3.
17.5.4.
17.5.5.

Introducéo
Andlise dos dados

Preparacéo dos dados
Treinamento do modelo

Validagao do modelo
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17.6. Consideracdes praticas para o treinamento da CNN

17.7.

17.8.

17.9.

17.6.1. Selecéo de otimizador

17.6.2. Learning Rate Scheduler

17.6.3. Verificagdo pipeline de treinamento
17.6.4. Treinamento com regularizagao
Boas praticas em Deep Learning

17.7.1. Transfer Learning

17.7.2. Fine Tuning

17.7.3. Data Augmentation

Avaliagdo estatistica dos dados

17.8.1. Numero de datasets

17.8.2. Numero de etiquetas

17.8.3. Numero de imagens

17.8.4. Balanceamento de dados
Deployment

17.9.1. Salvamento e carregamento de modelos
17.9.2. Onnx

17.9.3. Inferéncia

17.10. Estudo de caso: classificagdo da imagem

Mddulo 18. Deteccao de objetos

18.1.

17.10.1. Andlise e preparagao dos dados
17.10.2. Teste de pipeline de treinamento
17.10.3. Treinamento do modelo

17.10.4. Validagao do modelo

Detecgao e acompanhamento de objetos
18.1.1. Detecgao de objetos

18.1.2. Casos de uso

18.1.3. Acompanhamento de objetos
18.1.4. Casos de uso

18.1.5. Oclusdes, Rigid and No Rigid Poses

18.2.

18.3.

18.4.

18.5.

18.6.

18.7.

Métricas de avaliagao

18.2.1.
18.2.2.

18.2.3.
18.2.4.
18.2.5.
18.2.6.

|OU - Intersection Over Union
Confidence Score

Recall

Preciséo

Recall-Precision Curve

Mean Average Precision (MmAP)

Métodos tradicionais

18.3.1.
18.3.2.
18.3.8.
18.3.4.

Sliding window

Viola detector

HOG

Non Maximal Supresion (NMS)

Datasets

18.4.1.
18.4.2.
18.4.3.
18.4.4.

Pascal VC

MS Coco
ImageNet (2014)
MOTA Challenge

Two Shot Object Detector

18.5.1.
18.5.2.
18.5.8.
18.5.4.

R-CNN

Fast R-CNN
Faster R-CNN
Mask R-CNN

Single Shot Object Detector

18.6.1.
18.6.2.
18.6.3.
18.6.4.
18.6.5.

SSD

YOLO
RetinaNet
CenterNet
EfficientDet

Backbones

18.7.1.
18.7.2.
18.7.3.
18.7.4.
18.7.5.

VGG
ResNet
Mobilenet
Shufflenet
Darknet



18.8. Object Tracking

18.9.

18.8.1.
18.8.2.
18.8.3.
18.8.4.
18.8.5.

Enfoques cldssicos
Filtros de particulas
Kalman

Sorttracker

Deep Sort

Implantagado

18.9.1.
18.9.2.
18.9.3.
18.9.4.
18.9.5.

Plataforma de computagao
Escolha do Backbone
Escolha do Framework
Otimizagao do modelo
Versionamento de modelos

18.10. Estudo: detecgao e monitoramento de pessoas

Méddulo 19. Segmentagao de imagens com deep learning

18.10.7. Detecgao de pessoas

18.10.2. Acompanhamento de pessoas
18.10.3. Reidentificacéo
18.10.4. Contagem de pessoas em multiddes

19.1. Detecgao de objetos e segmentacéo

19.2.

19.3.

19.1.1.

19.1.2.

Segmentagdo semantica

19.1.1.1. Casos de uso de segmentagdo semantica
Segmentagdo instanciada

19.1.2.1. Casos de uso de segmentagao de instancias

Métricas de avaliagé@o

19.2.1.
19.2.2.
19.2.3.

Semelhangas com outros métodos
Pixel Accuracy
Dice Coefficient (F1 Score)

Funcdes de custos

19.3.1.
19.3.2.
19.3.3.
19.3.4.

Dice Loss
Focal Loss
Tversky Loss
Outras fungGes

19.4.

19.5.

19.6.

19.7.

19.8.

19.9.

19.10.
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Métodos tradicionais de segmentagéo

19.4.1. Aplicagdo do limiar com Otsu e Riddlen

19.4.2. Mapas auto-organizados

19.4.3. GMM-EM algorithm

Segmentagao semantica aplicando o Deep Learning: FCN
19.5.1. FCN

19.5.2. Arquitetura

19.5.3. Aplicagdo do FCN

Segmentagao semantica aplicando o Deep Learning : U-NET
19.6.1. U-NET

19.6.2. Arquitetura

19.6.3. Aplicagao U-NET

Segmentagéo semantica aplicando o Deep Learning: Deep Lab
19.7.1. Deeplab

19.7.2. Arquitetura

19.7.3. Aplicagdo de Deep Lab

Segmentacgao de instancias aplicando o Deep Learning: Mask RCNN
19.8.1. Mask RCNN

19.8.2. Arquitetura

19.8.3. Aplicagao de um Mas RCNN

Segmentagao em videos

19.9.1. STFCN

19.9.2. Semantic Video CNNs

19.9.3. Clockwork Convnets

19.9.4. Low-Latency

Segmentacgédo de nuvens de pontos

19.10.7. Nuvem de pontos

19.10.2. PointNet

19.10.3. A-CNN

tecn



tecn 46| Estrutura e conteddo

Médulo 20. Segmentacgao de imagens avangadas e técnicas avancadas

de visdo computadorizada

20.1. Base de dados para problemas de segmentacao geral
20.1.1. Pascal Context
20.1.2. CelebAMask-HQ
20.1.3. Cityscapes Dataset
20.1.4. CCP Dataset
20.2. Segmentagao semantica na medicina

20.2.1. Segmentacdo semantica na medicina
20.2.2. Datasets para problemas médicos

20.2.3. Aplicages praticas
20.3. Ferramentas de anotagéo
20.3.1. Computer Vision Annotation Tool
20.3.2. LabelMe
20.3.3. Outras ferramentas
20.4. Ferramentas de segmentacgao usando diferentes Frameworks
20.4.1. Keras
20.4.2. Tensorflow v2
20.4.3. Pytorch
20.4.4. Outros
20.5. Projeto de segmentagdo semantica. Os dados, fase 1

-

DO NOT CLEAN LENS

20.5.1. Analise do problema

|

20.5.3. Anadlise de dados 7 N\ .
20.5.4. Preparagéo dos dados ({ s T ]

20.6. Projeto de segmentagdo semantica. Treinamento, fase 2
20.6.1. Selegao de algoritmos

20.6.2. Treinamento
20.6.3. Avaliagéo

——
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20.7. Projeto de segmentagdo semantica. Resultados, fase 3
20.7.1. Ajuste fino
20.7.2. Apresentagao da solugao
20.7.3. Conclustes
20.8. Autocodificadores
20.8.1. Autocodificadores
20.8.2. Arquitetura de um autocodificador
20.8.3. Autocodificadores de eliminagéo de ruido
20.8.4. Autocodificador de coloragéo automatica
20.9. Redes Adversdrias Generativas (GAN)
20.9.1. Redes Adversdrias Generativas (GAN)
20.9.2. Arquitetura DCGAN
20.9.3. Arquitetura GAN condicionada
20.10. Redes adversarias generativas melhoradas
20.10.1. Visdo geral do problema
20.10.2. WGAN
20.10.3. LSGAN
20.10.4. ACGAN

Destaque-se dos demais concorrentes
ao adquirir habilidades especializadas
em um campo com grande potencial
de crescimento”




06
Metodologia

Este curso oferece uma maneira diferente de aprender. Nossa metodologia é
desenvolvida através de um modo de aprendizagem ciclico: o Relearning.

Este sistema de ensino é utilizado, por exemplo, nas faculdades de medicina mais
prestigiadas do mundo e foi considerado um dos mais eficazes pelas principais
publicacdes cientificas, como o New England Journal of Medicine.




Metodologia |49 tech

Descubra o Relearning, um sistema que abandona

a aprendizagem linear convencional para realiza-la

através de sistemas de ensino ciclicos: uma forma de
aprendizagem que se mostrou extremamente eficaz,
especialmente em disciplinas que requerem memorizagao"
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Estudo de caso para contextualizar todo o conteudo

Nosso programa oferece um meétodo revolucionario para desenvolver as habilidades
e 0 conhecimento. Nosso objetivo é fortalecer as competéncias em um contexto de
mudanca, competitivo e altamente exigente.

Mount Everest Leadership & Team

Com a TECH vocéira
experimentar uma maneira de
aprender que esta revolucionando
as bases das universidades
tradicionais em todo o mundo”

Vocé tera acesso a um sistema de
aprendizagem baseado na repeticao, por
meio de um ensino natural e progressivo ao
longo de todo o programa.
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Um método de aprendizagem inovador e diferente

Este curso da TECH é um programa de ensino intensivo, criado do zero, que
propGe os desafios e decisbes mais exigentes nesta drea, em ambito nacional ou
internacional. Através desta metodologia, o crescimento pessoal e profissional €
impulsionado em diregao ao sucesso. O método do caso, técnica que constitui

a base deste conteldo, garante que a realidade econdmica, social e profissional
mais atual seja adotada.

Nosso programa prepara vocé
para enfrentar novos desafios em
ambientes incertos e alcancar o

N N

SUCeSSO na sua carrelra

0 método do caso é o sistema de aprendizagem mais utilizado pelas melhores
faculdades do mundo. Desenvolvido em 1912 para que os alunos de Direito pudessem
aprender a lei ndo apenas com base no conteudo tedrico, 0 método do caso consistia
em apresentar situagdes reais e complexas para que os alunos tomassem decisoes e
justificassem como resolvé-las. Em 1924 foi estabelecido como o método de ensino

Através de atividades de colaboracdo padr&o em Harvard.
€ Casos reais, 0 aluno aprendera a Em uma determinada situagdo, o que um profissional deveria fazer? Esta é a pergunta
resolver Situagées Comp/exas em que abordamos no método do caso, um método de aprendizagem orientado para a agao.
ambientes reais de negécios Ao longo do programa, os alunos irdo se deparar com diversos casos reais. Terdao que

integrar todo o conhecimento, pesquisar, argumentar e defender suas ideias e decisoes.
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Metodologia Relearning

A TECH utiliza de maneira eficaz a metodologia do estudo de caso
com um sistema de aprendizagem 100% online, baseado na repeticao,
combinando 8 elementos didaticos diferentes em cada aula.

Potencializamos o Estudo de Caso com o melhor método de ensino
100% online: o Relearning.

Em 2019 alcangamos 0s melhores
resultados de aprendizagem entre todas
as universidades online do mundo.

Na TECH vocé aprende através de uma metodologia de vanguarda, desenvolvida para
capacitar os profissionais do futuro. Este método, na vanguarda da pedagogia mundial,
se chama Relearning.

learning
from an
expert

Nossa universidade € uma das Unicas que possui a licenga para usar este método de
sucesso. Em 2019 conseguimos melhorar os niveis de satisfagdo geral dos nossos
alunos (qualidade de ensino, qualidade dos materiais, estrutura dos curso, objetivos,
entre outros) com relagéo aos indicadores da melhor universidade online.
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No nosso programa, a aprendizagem nao é um processo linear, ela acontece em
espiral (aprender, desaprender, esquecer e reaprender). Portanto, combinamos cada
um desses elementos de forma concéntrica. Esta metodologia ja capacitou mais de

650 mil universitarios com um sucesso sem precedentes em campos tao diversos
como a biogquimica, a genética, a cirurgia, o direito internacional, habilidades
administrativas, ciéncia do esporte, filosofia, direito, engenharia, jornalismo, historia,
mercados e instrumentos financeiros. Tudo isso em um ambiente altamente
exigente, com um corpo discente com um perfil socioecondémico médio-alto e uma
média de idade de 43,5 anos.

O Relearning permitira uma aprendizagem com menos
esforco e mais desempenho, fazendo com que vocé se
envolva mais em sua especializagao, desenvolvendo o
espirito critico e sua capacidade de defender argumentos
e contrastar opinides: uma equagao de sucesso.

A partir das Ultimas evidéncias cientificas no campo da neurociéncia, sabemos
como organizar informagoes, ideias, imagens, memorias, mas sabemos também
gue o lugar e o contexto onde aprendemos algo é fundamental para nossa
capacidade de lembra-lo e armazena-lo no hipocampo, para manté-lo em nossa
memoria a longo prazo.

Desta forma, no que se denomina Neurocognitive context-dependent e-learning, os
diferentes elementos do nosso programa estao ligados ao contexto onde o aluno
desenvolve sua pratica profissional.
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Neste programa, oferecemos o melhor material educacional, preparado especialmente para os profissionais:

Material de estudo

>

Todo o conteudo foi criado especialmente para o curso pelos especialistas que irédo
ministra-lo, o que faz com que o desenvolvimento didatico seja realmente especifico e
concreto.

Posteriormente, esse conteldo é adaptado ao formato audiovisual, para criar o
método de trabalho online da TECH. Tudo isso, com as técnicas mais inovadoras que
proporcionam alta qualidade em todo o material que é colocado a disposigao do aluno.

Masterclasses

Ha evidéncias cientificas sobre a utilidade da observacgao de terceiros especialistas.

O “Learning from an expert” fortalece o conhecimento e a memoria, além de gerar
seguranga para a tomada de decisdes dificeis no futuro

Praticas de habilidades e competéncias

Serdo realizadas atividades para desenvolver competéncias e habilidades especificas
em cada area tematica. Praticas e dinamicas para adquirir e ampliar as competéncias
e habilidades que um especialista precisa desenvolver no contexto globalizado em que
vivemos.

Leituras complementares

Artigos recentes, documentos de consenso e diretrizes internacionais, entre outros.
\l/ Na biblioteca virtual da TECH o aluno tera acesso a tudo o que for necessario para
complementar a sua capacitagao.
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Estudos de caso

Os alunos irdo completar uma selecao dos melhores estudos de caso escolhidos
especialmente para esta capacitagao. Casos apresentados, analisados e orientados
pelos melhores especialistas do cenario internacional.

Resumos interativos

A equipe da TECH apresenta o conteudo de forma atraente e dindmica através
de pilulas multimidia que incluem audios, videos, imagens, graficos e mapas
conceituais para consolidar o conhecimento.

Este sistema exclusivo de capacitacdo por meio da apresentacao de contetdo
multimidia foi premiado pela Microsoft como "Caso de sucesso na Europa”

Testing & Retesting

Avaliamos e reavaliamos periodicamente o conhecimento do aluno ao longo do
programa, através de atividades e exercicios de avaliagao e autoavaliacao, para que
possa comprovar que esta alcancando seus objetivos.
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Certificado

O Advanced Master em Robdtica e Visao Artificial garante, além da capacitagéo
mais rigorosa e atualizada, o acesso a um titulo de Advanced Master emitido
pela TECH Universidade Tecnoldgica.
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Conclua este programa de estudos
COMm SUCEesSSo e receba o seu certificado
sem sair de casa e sem burocracias”
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Este Advanced Master em Robética e Visao Artificial conta com o conteldo mais O certificado emitido pela TECH Universidade Tecnoldgica expressara a qualificacéo

completo e atualizado do mercado. obtida no Advanced Master, atendendo aos requisitos normalmente exigidos pelas
bolsas de emprego, concursos publicos e avaliagdo de carreira profissional.

Uma vez aprovadas as avaliagdes, o aluno receberd por correio o certificado*

correspondente ao titulo de Advanced Master emitido pela TECH Universidade Titulo: Advanced Master em Robética e Visao Artificial

Tecnoldgica. N.° de Horas Oficiais: 3.000h

Q
universidade Advanced Master em Robética e Visdo Artificial
» tecnoldgica
Contelido programatico
Outorga o presente

Curso Disciplina Horas  Tipo Curso Disciplina Horas  Tipo

CERTI FI CADO 1° Robética. Design e Modelagem de Robos 150 OB 20 SLAM Visual. Localizagao de robds e mapeamento 150 0B

a 10 Agentes inteligentes. Aplicando Inteligéncia Artificial 150 0B simultaneo através de técnicas de Visdo Artificial
o aRobos e Softbots 20 Aplicago a Robética das Tecnologias de Realidade Virtual 150 OB
Sr/Sra. _______ com documento de identidaden®_______________ 10 Deep Learning 150 OB e Aumentada

7 1° A robética na automagao de processos industriais 150 0B 2° Sistemas de comunicagéo e interagéo com robds 150 0B

por ter concluido e aprovado €Oom sucesso o programa de 1° Sistemas de Controle Automético em Robética 150 0B 2° Processamento digital de imagens 150 0B

10 Algoritmos de planejamento de robos 150 OB 20 Processamento digital de imagens avangado 150 0B

10 Visdo artificial 150 OB 20 Processamento de imagens 3D 150 0B

ADVANCED MASTER 10 Aplicagdes e estado da arte 15 0B 2°  Redes convolucionais e classificagdo da imagem 150 OB

1° Técnicas de Visao Artificial em Robética: Processamento 150 0B 2° Detecgéo de objetos 150 0B

em e andlise de imagens 20 Segmentagdo de imagens com deep learning 150 OB

10 Sistemas de Percepgéo Visual de Robos 150 OB 20 Segmentagéo de Imagens e Técnicas Avancadas de visio 150 OB

L4 e Y3 com Aprendizagem Automatica computadorizada
Robética e Vis&o Artificial

Este é um curso proprio desta Universidade, com duragéo de 3.000 horas, com data de inicio
dd/mm/aaaa e data final dd/mm/aaaaa.

A TECH é uma Instituicdo Particular de Ensino Superior
reconhecida pelo Ministério da Educagao Publica em 28 de junho de 2018.

Em 17 de junho de 2020

]
Z”w tec n universidade
CnEZ Ma.Tere Guevara Navarro » tecnoldgica

Reitora
Ma.Tere Guevara Navarro

Reitora

P: i . a c6digo Gnico TECH: AFWOR23S _techtitute.com/titulos

*Apostila de Haia: Caso o aluno solicite que seu certificado seja apostilado, a TECH EDUCATION providenciard a obtengdo do mesmo a um custo adicional.
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Advanced Master
Robodtica e Visao Artificial

» Modalidade: online

» Duragao: 2 anos

» Certificado: TECH Universidade Tecnoldgica
» Dedicagdo: 16h/semana

» Hordrio: no seu préprio ritmo

» Provas: online
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