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Apresentacao

Por tras de cada robd com movimentos autdbnomos, ha um trabalho de design e algoritmos

que possibilitam o planejamento de tarefas e movimentos. Trata-se de um trabalho minucioso

que requer conhecimentos avangados e que, gragas a alta qualificagéo dos profissionais,
impulsionou o setor da robodtica para novos patamares. Por esse motivo, desenvolvemos
esse programa 100% online, cujo principal objetivo € o crescimento e o aprimoramento
do profissional de engenharia nessa area. O corpo docente especializado e os contetdos
multimidia que comp&em essa capacitagado irdo favorecer uma aprendizagem atualizada
em um setor que esta em plena expansao.
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Esta capacitacao lhe permitira
resolver os principais problemas
do planejamento na drea da robotica.
Matricule-se ja!”
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Essa capacitagéo destina-se ao profissional de engenharia que busca prosperar no campo
da robdtica, contando com a orientagao de uma equipe de professores especializada

e com uma longa trajetoria nesse setor, que esta em plena ascensao. Além disso, esse
CUrso se concentrara especialmente nos algoritmos utilizados para o planejamento de robds.

Trata-se de um programa com inimeros materiais didaticos, onde o aluno podera aprofundar-
se no planejamento de tarefas e movimentos que permitam que rob6s ou grupos de robds
utilizem tais informagdes para alcancar seus objetivos. Baseando-se em algoritmos
classicos de planejamento, o profissional de engenharia iniciara, por meio de uma abordagem
pratica, a solugdo dos problemas basicos enfrentados por qualquer robd que exija autonomia
em ambientes estruturados e ndo estruturados.

O aluno podera planejar movimentos coordenados entre grupos de robds, estabelecer
as estratégias mais adequadas para a atribuigdo de tarefas pendentes ou a ativagéo
de sensores que facilitem a percepgao do ambiente pelas maquinas. Todos esses aspectos
através de uma modalidade completamente online, 0 que permitira ao aluno obter acesso
ao completo plano de estudos desde o primeiro dia.

Sem duvida, uma oportunidade que a TECH disponibiliza ao profissional que pretende
crescer em sua trajetoria profissional e adquirir conhecimentos avangados. Apenas sera
necessario um telefone celular, computador ou notebook com conex&o a internet para
acessar todos os conteudos multimidia. Portanto, o aluno nao estara condicionado
a horarios fixos e utilizara o sistema Relearning, que permitira adquirir um conhecimento
mais agil e pratico, contribuindo para o seu sucesso em um setor em pleno crescimento.

Este Curso de Algoritmos de Planejamento de Rob6s conta com o conteldo mais
completo e atualizado de mercado. Suas principais caracteristicas sao:

* 0 desenvolvimento de casos praticos apresentados por especialistas em Engenharia Robdtica

+ 0 conteudo gréafico, esquematico e extremamente Util fornece informagdes cientificas
e praticas sobre aquelas disciplinas indispensaveis para o exercicio da profissao

* Exercicios praticos onde o processo de autoavaliagdo é realizado para melhorar a aprendizagem
+ Destaque especial para as metodologias inovadoras

+ Licoes tedricas, perguntas aos especialistas, féruns de discussao sobre temas controversos
e trabalhos de reflexdo individual

+ Adisponibilidade de acesso ao conteldo a partir de qualquer dispositivo fixo ou portatil
com conexao a internet

Obtenha acesso 24 horas ao mais
recente material multimidia sobre
o0 setor de robotica e saiba como
planejar com algoritmos”



Atraves deste programa,

vocé desenvolvera as mais
avancadas técnicas de
modelagem de ambientes em
robotica. Matricule-se ja"

A equipe de professores deste programa inclui profissionais da area, cuja experiéncia
de trabalho é somada nesta capacitacéo, além de reconhecidos especialistas de instituicoes
e universidades de prestigio.

Através do seu conteudo multimidia, desenvolvido com a mais recente tecnologia educacional,

o profissional podera ter uma aprendizagem situada e contextual, ou seja, em um ambiente
simulado que proporcionara uma capacitagao imersiva planejada para praticar diante
de situacoes reais.

A proposta deste plano de estudos se fundamenta na Aprendizagem Baseada em Problemas,

onde o profissional devera resolver as diferentes situagdes da pratica profissional que
surjam ao longo do programa académico. Para isso, o profissional contard com a ajuda
de um inovador sistema de video interativo desenvolvido por destacados especialistas
nesta area.
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Uma capacitacdo 100% online que

lhe permitira tomar as decisées mais
adequadas na aplicacdo de técnicas
de planejamento na area da robotica.

Matricule-se agora neste programa

e garanta seu avango no campo da
robotica, com o0 apoio de uma equipe
especializada.
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Objetivos

O principal objetivo dessa capacitagéo € garantir que o profissional de engenharia obtenha
um conhecimento mais especializado na area de algoritmos utilizados no planejamento
de robds. Ao longo de 6 semanas, 0 aluno podera tomar as decisdes mais adequadas
na complexidade dos movimentos na robdtica, bem como identificar corretamente
os diferentes elementos da teoria da deciséo e resolver qualquer problema através
de algoritmos de aprendizagem. A equipe de professores que compde esse programa
auxiliara o aluno no cumprimento dos seus objetivos.
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O sistema Relearning da TECH tem como
objetivo reduzir o tempo de estudo e favorecer
0 conhecimento progressivo'
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Objetivos Gerais

+ Desenvolver as bases tedricas e praticas necessarias para realizar um projeto de design
e modelagem de robos

* Proporcionar ao profissional um conhecimento completo da automacéo de processos
industriais que Ihe permitira desenvolver suas proprias estratégias

* Adquirir as competéncias profissionais de um especialista em Sistemas de Controle Automatico
em Robdtica

Matricule-se neste curso, onde vocé aprendera
a formular e resolver problemas por meio da
amostragem ideal”
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Objetivos Especificos

+ Estabelecer os diferentes tipos de algoritmos de planejamento

+ Analisar a complexidade do planejamento de movimentos na Robdtica

* Desenvolver técnicas para modelagem do ambiente

+ Analisar os pros e os contras de diferentes técnicas de planejamento

+ Analisar os algoritmos centralizados e distribuidos para a coordenagao de robos
+ |dentificar os diferentes elementos na teoria da decisao

* Propor algoritmos de aprendizagem para resolver problemas de decisao
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Direcao do curso

A equipe diretiva e de professores desse curso universitario conta com experiéncia
em projetos de robdtica e engenharia, bem como no ensino de alto nivel. Sua experiéncia
e seu profundo conhecimento no campo de algoritmos de planejamento de robés seréo
utilizados nessa capacitagao. Além disso, sua qualidade humana e disponibilidade facilitarao
a resolucgao de qualquer duvida que o aluno possa apresentar ao longo do curso. Todos
esses aspectos serdo favoraveis para o estudante que deseja se especializar em um setor
que exige cada vez mais profissionais altamente qualificados.
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Especialistas em engenharia

com experiéncia profissional irdo
acompanha-lo nesse curso com

0 objetivo de ajuda-lo a alcancar
a lideranca no campo da robotica”
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Diregao

Dr. Felipe Ramén Fabresse

Engenheiro Sénior de Software na Acurable

Engenheiro de Software na NLP da Intel Corporation

Engenheiro de software na CATEC em Indisys

Pesquisador em Robdtica Aérea na Universidade de Sevilha

Doutorado Cum Laude em Robdtica, Sistemas Auténomos e Telerobotica pela Universidade de Sevilha

Formado em Engenharia da Computagao Superior Universidade de Sevilha

Mestrado em Robdtica, Automacgao e Telematica pela Universidade de Sevilha

Professores

Dr. David Alejo Teissiere
+ Engenheiro de Telecomunicagdes especializado em Robdtica

+ Pesquisador de Pos-Doutorado nos Projetos Europeus SIAR e NIx ATEX na Universidade
Pablo de Olavide

* Desenvolvedor de sistemas na Aertec
* Doutor em Automagao, Robdtica e Telematica pela Universidade de Sevilha
¢ Formado em Engenharia Superior de Telecomunicagao pela Universidade de Sevilha

+ Mestrado em Automacao, Robdtica e Telematica pela Universidade de Sevilha
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Estrutura e conteudo

O plano de estudos dessa capacitagao foi desenvolvido sob os rigorosos critérios da equipe
de professores responsaveis por esse curso da TECH. Dessa forma, o profissional
de engenharia que realizar esse curso tera a sua disposi¢ao resumos em video, leituras
especializadas e casos praticos reais que fornecerdo um amplo conhecimento sobre

os algoritmos de planejamento de robds. Isso permitira um estudo mais abrangente
dos principais problemas de trajetéria em robds moveis, no planejamento de robés de
alta dimensionalidade, na coordenacéo de robds, no planejamento por deciséo e no

aprendizado por reforco. O aluno podera acessar esse material educacional 24 horas
por dia e de qualquer dispositivo com conexao a internet.
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Esta capacitagdo permitira aprimorar seus
conhecimentos sobre a Teoria do Planejamento
por Deciséo, aplicando as técnicas mais
adequadas’
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Mddulo 1. Algoritmos de Planejamento em Robos

1.1, Algoritmos de planejamento classico
1.1.1.  Planejamento discreto: Espago de estado
1.1.2.  Problemas de planejamento em Roboética. Modelos de sistemas robéticos

1.1.3.  Classificagao dos planejadores

1.2. O problema do planejamento da trajetoria em robés moéveis
1.2.1. Formas de representagéo do ambiente: Grafos
1.2.2. Algoritmos de busca em grafos
1.2.3. Introdugédo de custos nos grafos

1.2.4.  Algoritmos de busca com grafos pesados
1.2.5.  Algoritmos com abordagem de qualquer angulo
1.3.  Planejamento em sistemas roboticos de alta dimensionalidade
1.3.1.  Problemas de Robotica de Alta Dimensionalidade: Manipuladores
1.3.2.  Modelo cinematico direto/inverso
1.3.3.  Algoritmos de planejamento de amostragem PRM e RRT
1.34. Planejamento para restricdes dinamicas
1.4.  Planejamento por amostragem ideal
1.41. Problematica dos planejadores baseados em amostragem
1.42.  RRT *conceito de otimizagao probabilistica
1.4.3. FEtapa de reconexao: Restrigdes dinamicas
1.4.4. CForest. Planejamento paralelizado
1.5, Implementagéo real de um sistema de planejamento de movimentos
1.5.1.  Problema de planejamento global. Ambientes dindmicos
1.5.2.  Ciclo de agdo, sensorizagao. Aquisi¢cdo de informagdes do ambiente
1.5.3.  Planejamento local e global
1.6.  Coordenagao em sistemas multirob¢ I: Sistemas centralizados
1.6.1.  Problema de coordenagao multirobd

1.6.2. Detecgao e resolugao de colisdes: Modificagao de trajetdrias com Algoritmos
Genéticos

1.6.3.  Outros algoritmos bioinspirados: Grupo de particulas e fogos de artificio
1.6.4.  Algoritmo de prevengao de colisdo de escolha de manobra



1.7.

1.8.

1.9.
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Coordenagado em sistemas multirobo II: Abordagens distribuidas |
1.7.1.  Uso de fungbes alvo complexas

1.7.2.  Frente de Pareto

1.7.3. Algoritmos evolutivos multiobjetivos

Coordenagao em sistemas multirobd I11: Abordagens distribuidas Il
1.8.1.  Sistemas de planificagao de ordem 1.

1.8.2.  Algoritmo ORCA

1.8.3. Adicionadas restrigoes cinematicas e dinamicas em ORCA
Teoria do planejamento por decisdes

1.9.1. Teoria da decisdo

1.9.2. Sistemas de decisdo sequencial

1.9.3.  Sensores e espacos de informagédo

1.9.4. Planejamento diante da incerteza na sensorizagdo e na atuagao

. Sistemas de planejamento de aprendizado por reforgo

1.10.1. Obtengao da recompensa esperada de um sistema
1.10.2. Técnicas de aprendizado por recompensa média
1.10.3. Aprendizado por reforgo reverso

Seja 0 proximo criador de um robd
movel capaz de alcancar e realizar
tarefas inacessiveis aos seres
humanos. Matricule-se ja!”
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Metodologia

Este curso oferece uma maneira diferente de aprender. Nossa metodologia
¢ 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 publicagdes cientificas, como o New England Journal of Medicine.




Metodologia | 21 tech

Descubra o Relearning, um sistema que abandona

a aprendizagem linear convencional para realiza-la
atraves 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 4 . . Mount Everest

Leadership & Team

mudanca, competitivo e altamente exigente.

Com a TECH vocé ira 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.




Através de atividades de colaboracdo
e casos reais, 0 aluno aprendera a
resolver situagdes complexas em
ambientes reais de negocios.

i
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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 sucesso na sua

N n

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
padrao em Harvard.

Em uma determinada situagdo, o que um profissional deveria fazer? Esta é a pergunta
gue abordamos no método do caso, um método de aprendizagem orientado para

a acgao. Ao longo do programa, os alunos irdo se deparar com diversos casos reais.
Terdo 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 alcancamos os 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 satisfacéo 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 especializagdo, 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 conteudo 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 € colocado a disposi¢ao 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 drea tematica. Praticas e dindmicas 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 avaliacao e autoavaliacéo, para
gue possa comprovar que esta alcancando seus objetivos.
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Certificado

O Curso de Algoritmos de Planejamento de Robds garante, além
da capacitagao mais rigorosa e atualizada, acesso ao certificado
do Curso emitido pela TECH Universidade Tecnologica.
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Conclua este programa de estudos
Com sucesso e receba o seu certificado
sem sair de casa e sem burocracias”
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Este Curso de Algoritmos de Planejamento de Robds conta com o contetido mais
completo e atualizado de mercado.

Uma vez aprovadas as avaliagdes, o aluno recebera por correio o certificado*
correspondente ao Curso emitido pela TECH Universidade Tecnoldgica.

O certificado emitido pela TECH Universidade Tecnoldgica expressara a qualificacao
obtida no Curso, atendendo aos requisitos normalmente exigidos pelas bolsas de empregos,
concursos publicos e avaliacdo de carreira profissional.

Titulo: Curso de Algoritmos de Planejamento de Robés

N.° de Horas Oficiais: 150h

(]
te C n universidade
» tecnoldgica

Outorga o presente

CERTIFICADO

Sr/Sra.___ com documento de identidaden® ________
por ter concluido e aprovado com sucesso o
CURSO
de
Algoritmos de Planejamento de Robds
Este é um curso proprio desta Universidade, com durag&o de 150 horas, com data de inicio

dd/mm/aaaa e data final dd/mm/aaaaa.

A TECH é uma Instituig&o Privada de Ensino Superior reconhecida
pelo Ministério da Educagdo Publica em 28 de junho de 2018.

Em 17 de junho de 2020

Ma.Tere Guevara Navarro
Reitora

Para a prética profissional em cada pais, este certficado deverd ser necessariamente acompanhado de um diploma universitario emitido pela autoridade local competente. cédigo tnico TECH: AFWOR23S_techtitute.com/fitulos

*Apostila de Haia: Caso o aluno solicite que seu certificado seja apostilado, a TECH EDUCATION providenciara a obtengdo do mesmo a um custo adicional.
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