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Apresentacao

O progressivo avancgo da tecnologia possibilitou que a robdtica se tornasse parte da vida
cotidiana do ser humano, sendo por vezes imperceptivel o grande avango que a Robotica
provocou na vida das pessoas. Os robds autdbnomos ganharam significativa importancia,
entretanto seu desenvolvimento requer um amplo conhecimento e o engenheiro € um
dos principais protagonistas em sua criagao. Este programa 100% online proporcionara
ao aluno uma ampla aprendizagem sobre a complexidade dos algoritmos em inteligéncia
artificial, da mobilidade e da autonomia das maquinas. Todos estes aspectos através de
uma metodologia Relearning e uma biblioteca de recursos multimidia que proporcionam
uma base solida de conceitos.
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Seja 0 engenheiro especialista em
robotica que toda empresa deseja
manter em sua equipe. Matricule-se ja"
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Qualquer robd autbnomo capaz de navegar devera apresentar 0s mecanismos para
responder a perguntas fundamentais, como por exemplo: Onde estou? Para onde quero
ir? e Como vou chegar la? Este Programa Avangado proporcionara ao engenheiro o
conhecimento e as atuais ferramentas tecnoldgicas utilizadas para responder a estas
perguntas e impulsionar sua carreira profissional nesta area.

Devido a alta capacidade e complexidade dos algoritmos de inteligéncia artificial, é
imprescindivel dominar este tema para poder abordar com sucesso esta tecnologia. A
equipe docente especializada responsavel pelo ensino deste programa acompanhara o
aluno nesta jornada, permitindo alcangar com sucesso seus objetivos profissionais.

Esta capacitagdo ministrada em um formato 100% online contemplara um dos
aspectos mais importantes na area da autonomia dos robés e da visao artificial.

As diferentes arquiteturas, usos de redes neurais profundas e os problemas de visdo 2D
e 3D terao amplo espago neste programa.

Uma excelente oportunidade para o profissional de engenharia que deseja especializar-

se em uma industria em plena expansao, com uma ampla variedade de oportunidades
profissionais. Todos estes aspectos com um sistema de aprendizagem que facilitara

a aquisicdo de uma qualificagéo e, a0 mesmo tempo, sera compativel com as
responsabilidades pessoais, gragas a auséncia de horarios pré-estabelecidos que permitira
acessar todos os contetdos deste programa. Desta forma, o aluno somente precisara

de um dispositivo com conexao a internet para conectar-se a plataforma e comegar sua
formacao a qualquer momento do dia, impulsionando sua trajetdria profissional.

Este Programa Avangado de Sistemas de Percepgéo Visual de Robds com Aprendizado
de Maquina conta com o contetdo mais completo e atualizado do mercado. Suas principais
caracteristicas séo:

* O desenvolvimento de casos praticos apresentados por especialistas em Engenharia Robotica

* O 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 autoavaliacao € realizado para melhorar a aprendizagem
+ Destaque especial para as metodologias inovadoras

* LicGes tedricas, perguntas aos especialistas, foruns de discussao sobre temas controversos
e trabalhos de reflexdo individual

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

Especialize-se e alcance o sucesso
na industria da Robotica. Aproveite
e matricule-se agora”
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A biblioteca de recursos multimidia deste

Vocé terd a oportunidade de avancar Programa Avancado lhe proporcionara
em uma drea em pleno crescimento. um conteudo vanguardista altamente
Matricule-se e aprimore seus valioso para sua carreira profissional.
conhecimentos em Inteligéncia Artificial” L

Adquira uma aprendizagem que ira
conduzi-lo a implantagdo otimizada das
redes neurais em aplicagdes reais.

A equipe de professores deste programa inclui profissionais da area, cuja experiéncia
de trabalho € somada nesta capacitagao, além de reconhecidos especialistas de
instituicdes 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 capacitagéo 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 situacdes da pratica
profissional que surjam ao longo do programa académico. Para isso, o profissional
contara com a ajuda de um inovador sistema de video interativo desenvolvido por
destacados especialistas nesta area.
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Objetivos

Este Programa Avangado proporcionara ao aluno durante 6 meses uma aprendizagem
online que Ihe permitird especializar-se em uma area onde podera desenvolver
implementagdes especificas de algoritmos de inteligéncia artificial, aplicar ferramentas
de processamento de informacao visual ou elaborar as bases matematicas para a
modelagem cinematica e dindmica de rob6s. Todos estes aspectos através de uma
abrangente biblioteca de recursos multimidia e leituras essenciais, garantindo o pleno
dominio desta area.
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Gracas as simulagdes de casos reais
vocé adquirira conhecimentos uteis
para coloca-los em pratica com seu
proximo projeto de Robaotica”
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Objetivos Gerais

+ Desenvolver as bases matematicas para a modelagem cinematica e dinamica de robos

+ Aprofundar-se no uso de tecnologias especificas para a criagao de arquiteturas de robds,
modelagem de robds e simulagao

+ Gerar conhecimento especializado sobre a inteligéncia artificial
+ Desenvolver as tecnologias e dispositivos mais utilizados na automagéo industrial

* |dentificar os limites das técnicas atuais para identificar gargalos em aplicagdes robdticas




Objetivos Especificos

Médulo 1. Agentes Inteligentes. Aplicando a Inteligéncia Artificial para Robos
e Softbots

+ Analisar a inspiragdo bioldgica para a inteligéncia artificial e agentes inteligentes

+ Avaliar a necessidade de algoritmos inteligentes na sociedade atual

+ Determinar as aplicagGes de técnicas avancadas de inteligéncia artificial em agentes inteligentes
+ Demonstrar a forte conex&o entre Robdtica e Inteligéncia Artificial

* Estabelecer as necessidades e desafios apresentados pela Robética 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

Mddulo 2. Técnicas de Visao Artificial em Robdtica: Processamento e Analise
de Imagens

* Analisar e compreender a importancia dos sistemas de visdo na Robdtica

*» Estabelecer as caracteristicas dos diferentes sensores de deteccéo a fim de escolher os
mais adequados de acordo com a aplicagédo

+ |dentificar as técnicas para extrair informagdes a partir de dados de sensores

+ Aplicar as ferramentas de processamento de informacdes visuais

* Projetar 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 fungédo dos resultados

Objetivos | 11 tech.

Mddulo 3. Sistemas de Percepgao Visual de Robos com Aprendizado de Maquina
+ Dominar as técnicas de Aprendizado de Maquina mais utilizadas na atualidade tanto
em ambito académico como industrial

* Aprofundar-se na compreenséo das arquiteturas de redes neurais a fim de aplica-las
efetivamente em problemas reais

+ Reutilizar as redes neurais existentes em novas aplicagbes usando o Transfer Learning
* |dentificar os novos campos de aplicagao das redes neurais generativas

+ Analisar 0 uso de técnicas de aprendizagem em outros campos da Robdtica, tais como a
localizagao e 0 mapeamento

* Desenvolver as tecnologias atuais em nuvem para elaborar tecnologias baseadas
em redes neurais

¢ Examinar a implantagéo de sistemas de visdo por aprendizagem em sistemas reais e integrados

Obtenha acesso as técnicas de
Aprendizado de Maquina mais
utilizadas na industria atualmente”
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Direcao do curso

A TECH oferece aos seus alunos uma educacéo de qualidade é acessivel para todos.
Para isso, selecionamos cuidadosamente os professores responsaveis por ensina-los.
0 aluno deste programa contara com uma equipe de engenheiros profissionais com
ampla experiéncia no setor da Robdtica. O conhecimento depositado nas 450 horas
letivas que compdem este Programa Avangado sera de grande utilidade e aplicagao
para o profissional que esta a procura de uma projegao profissional nesta area.
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Avance em sua carreira profissional
com uma equipe de professores que
lhe fornecera toda a sua experiéncia
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 Telerobdtica pela Universidade de Sevilha

Formado em Engenharia da Computagao Superior Universidade de Sevilha

Mestrado em Robdtica, Automagao e Telematica pela Universidade de Sevilha

Professores
Sr. Roberto Campos Ortiz Dr. Francisco Javier Pérez Grau
* Engenheiro de Software. Quasar Scence Resources + Responsavel da unidade de percepcéo e software da CATEC

* Engenheiro de Software na Agéncia Espacial Europeia (ESA-ESAC) para a missao Solar Orbiter * R&D Project Manager da CATEC

+ Cientista em Computagdo Quantica. Zapata Computing Inc * R&D Project Engineer da CATEC
+ Graduado em Engenharia da Computagao pela Universidade Carlos Il + Professor associado na Universidade de Cadiz
+ Mestrado em Ciéncia e Tecnologia da Computagao pela Universidade Carlos IlI * Professor associado na Universidade Internacional de Andaluzia

¢ Pesquisador do grupo de robdtica e percepgao da Universidade de Zurique
* Pesquisador no Centro Australiano de Robdtica de Campo da Universidade de Sydney
+ Doutor em Robotica e Sistemas pela Universidade de Sevilha

¢ Graduado em Engenharia de Telecomunicagdes e Engenharia da Redes e Computagao
pela Universidade de Sevilha
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Estrutura e conteudo

A equipe docente envolvida no desenvolvimento deste programa 100% online
desenvolveu um plano de estudos onde o aluno estara imerso na aplicagao da
Inteligéncia Artificial a robds e Softbots, assim como na melhoria da percepgao
visual dos rob6s através das principais técnicas e ferramentas utilizadas

para alcancar o Aprendizado de Maquina. Os videos detalhados sobre cada
tépico apresentados pelos profissionais que ministram este curso facilitardo a
aprendizagem do aluno. Da mesma forma, o aluno terd acesso a todo o plano
de estudos desde o inicio do programa, o que lhe permitira distribuir a carga
didatica de acordo com as suas necessidades.
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Matricule-se neste Programa
Avancado e aprenda com 0s
melhores especialistas em Robotica”
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Maédulo 1. Agentes Inteligentes. Aplicando a Inteligéncia Artificial para Robds

e Softbots

1.1.  Agentes Inteligentes e Inteligéncia Artificial
1.1.1.  Robos Inteligentes. Inteligéncia Artificial
1.1.2.  Agentes Inteligentes
1.1.2.1. Agentes hardware. Robds
1.1.2.2. Agentes software.Softbots
1.1.3.  Aplicagbes a Robdtica
1.2.  Conexao cérebro-algoritmo
1.2.1. Inspiragdo bioldgica da Inteligéncia Artificial
1.2.2.  Raciocinio implementado em algoritmos. Tipologia
1.2.3.  Explicabilidade dos resultados em algoritmos de Inteligéncia Artificial
1.2.4.  Evolugao dos algoritmos até Deep Learning
1.3.  Algoritmos de busca em espago de solugoes
1.3.1.  Elementos na busca em espago de solugdes
1.3.2.  Algoritmos de busca de solugdes aos problemas de Inteligéncia Artificial
1.3.3.  Aplicagdes de algoritmos de busca e otimizagéo
1.3.4. Algoritmos de busca aplicados ao Aprendizado de Maquina
1.4.  Aprendizado de maquina
1.4.1.  Aprendizado de maquina
1.4.2.  Algoritmos de aprendizado supervisionado
1.4.3.  Algoritmos de aprendizado n&o supervisionado
1.4.4. Algoritmos de aprendizado por reforgo
1.5, Aprendizado supervisionado
1.5.1.  Métodos de aprendizado supervisionado
1.5.2.  Arvores de decisdo para classificagdo
1.5.3.  Maquinas de suporte de vetores
1.54. Redes neurais artificiais
1.5.5.  Aplicacdes do aprendizado supervisionado
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1.6.  Aprendizado n&o supervisionado
1.6.1.  Aprendizado ndo supervisionado
1.6.2. Redes de Kohonen
1.6.3. Mapas auto-organizados
1.6.4. Algoritmo K-medias
1.7. Aprendizagem de reforgo
1.7.1.  Aprendizagem de reforgo
1.7.2.  Agentes baseados nos processos de Markov
1.7.3.  Algoritmos de aprendizado por reforgo
1.7.4.  Aprendizado por reforco aplicado a robdtica
1.8.  Redes neurais artificiais e Deep Learning
1.8.1. Redes neurais artificiais. Tipologia
1.8.2.  Aplicacdes de redes neurais
1.8.3. Transformagdo de Machine Learning ao Deep Learning
1.8.4. Aplicacéo de Deep Learning
1.9. Inferéncia probabilistica
1.9.1. Inferéncia probabilistica
1.9.2. Tipos de inferéncia e definigado do método
1.9.3. Inferéncia bayesiana como um estudo de caso
1.9.4. Técnicas de inferéncia ndo paramétricas
1.9.5. Filtros gaussianos
1.10. Da teoria a pratica: desenvolvendo um agente inteligente robdtico
1.10.1. Inclusdo de médulos de aprendizado supervisionado em um agente robético
1.10.2. Incluséo de modulos de aprendizado por reforgo em um agente robético
1.10.3. Arquitetura de um agente robdtico controlado por inteligéncia artificial
1.10.4. Ferramentas profissionais para a implementacéo de agentes inteligentes
1.10.5. Fases da implementagao de algoritmos de IA em agentes robdticos
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Mddulo 2. Técnicas de Visao Artificial em Robdtica: Processamento e Andlise de Imagens 2.9.  Sistemas de visdo 3D

2.1.  AVisao Computacional 291, Percepgdo 3D

2.1.1.  AVisdao Computacional
2.1.2.  Elementos de um sistema de visdo por computador
2.1.3. Ferramentas matematicas
2.2.  Sensores Opticos para robotica
2.2.1.  Sensores Opticos passivos
2.2.2. Sensores opticos ativos
2.2.3.  Sensores ndo opticos
2.3.  Aquisicdo de imagens
2.3.1. Representagdo de imagens
2.3.2. Espacgo de cores

2.9.2.  Correspondéncia de recursos entre imagens
2.9.3. Geometria com multiplas vistas
2.10. Localizagdo baseada na Visao Artificial
2.10.1. O problema da localizagdo de robos
2.10.2. Odometria Visual
2.10.3. Fusao sensorial

Médulo 3. Sistemas de Percepcao Visual de Robos com Aprendizado de Maguina

3.1.  Métodos de aprendizado ndo supervisionados aplicados a viséo artificial
3.1.1.  Clustering

2.3.3.  Processo de digitalizagé@o 3.1.2. PCA
2.4.  Geometria das imagens 8.1.3. Nearest Neighbors
241  Modelos de lentes 3.1.4.  Similarity and Matrix Decomposition
242  Modelos de cameras 3.2 Métodos de aprendizado supervisionados aplicados a visao artificial
2.43. Calibragdo de cAmeras 3.2.1. Conceito "Bag of words”
25 Ferramentas matematicas 3.2.2.  Maquinas de suporte de vetores
2.5.1. Histograma de uma imagem 3.2.3. Latent Dirichlet Allocation
2.5.2.  Convolugao 3.2.4. Redes Neurais
2.5.3.  Transformada de Fourier 3.3, Redes neurais profundas: estruturas, Backbones e Transfer Learning
2.6.  Pré-processamento de imagens 3.3.1.  Camadas geradoras de Features
2.6.1.  Analise de ruidos 3.3.1.1. VGG
2.6.2.  Suavizagdo de imagem 3.3.1.2. Densenet
2.6.3. Realce de imagens 3.3.1.3. ResNet
2.7.  Segmentagao de imagens 3.3.1.4. Inception
2.7.1. Técnicas baseadas em contornos 3.3.1.5. GoogLeNet
2.7.2. Técnicas baseadas em Histograma 3.3.2.  Transfer Learning
2.7.3.  Operagbes morfolégicas 3.3.3.  Osdados. Preparagao para o treinamento
2.8.  Detecgao de caracteristicas nas imagens 3.4, Visao artificial com aprendizado profundo I: detecgao e segmentagao
2.8.1.  Detecgao de pontos de interesse 3.4.1.  YOLO e SSD diferengas e semelhancas
2.8.2. Descritores caracteristicos 342  Unet

2.8.3. Correspondéncias entre caracteristicas 3.4.3. OQutras estruturas



3.5.

3.6.

3.7.

3.8.

3.9.

3.10.
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Visao artificial com aprendizado profundo II: Generative Adversarial Networks
3.51. Superresolugao de imagem usando GAN

3.5.2.  Criagao de imagens realistas

3.5.3.  Scene Understanding

Técnicas de aprendizado para a localizagao e mapeamento em robdtica movel
3.6.1. Detecgédo de fechamento de loop e relocalizagao

3.6.2.  Magic Leap. Super Point e Super Glue

3.6.3.  Depth from Monocular

Inferéncia bayesiana e modelagem 3D

3.7.1.  Modelos bayesianos e aprendizado "classico’

3.7.2.  Superficies implicitas com processos gaussianos (GPIS)

3.7.3.  Segmentagao 3D usando GPIS

3.7.4. Redes neurais para modelagem de superficies 3D

Aplicagbes End-to-End de redes neurais profundas

3.8.1. Sistema End-to-end. Exemplo de identificagcdo de pessoas

3.8.2.  Manipulagéo de objetos com sensores visuais

3.8.3.  Geragao de movimentos e planejamento com sensores visuais
Tecnologias em nuvem para acelerar o desenvolvimento de algoritmos para Deep Learning
3.9.1.  Uso de GPU para o Deep Learning

3.9.2. Desenvolvimento agil com Google Colab

3.9.3.  GPUs remotos, Google Cloud e AWS

Implantagao de redes neurais em aplicagdes reais

3.10.1. Sistemas embarcados

3.10.2. Implantagao de Redes Neurais. Uso

3.10.3. Otimizagoes de redes na implantagao, exemplo com TensorRT
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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.
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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.




06
Certificado

O Programa Avangado de Sistemas de Percepcéo Visual de Robés com Aprendizado de
Maquina garante, além da capacitagao mais rigorosa e atualizada, 0 acesso a um titulo
de Programa Avangado emitido pela TECH Universidade Tecnoldgica.
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Conclua este programa de estudos
COM SUCESSO e receba seu certificado
sem sair de casa e sem burocracias”
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Este Programa Avangado de Sistemas de Percepgao Visual de Robds com Aprendizado
de Maquina conta com o conteudo mais completo e atualizado do mercado.

Uma vez aprovadas as avaliacoes, o aluno recebera por correio o certificado*
correspondente ao titulo de Programa Avangado emitido pela TECH Universidade
Tecnolodgica.

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

Titulo: Programa Avancado de Sistemas de Percepg¢ao Visual de Robds com Aprendizado
de Maquina

N.° de Horas Oficiais: 450h

]
te C n universidade
» tecnoldgica

Outorga o presente

CERTIFICADO

Sr/Sra. com documento de identidaden® ________
por ter concluido e aprovado com sucesso o

PROGRAMA AVANGADO
de

Sistemas de Percepcao Visual de Robos com Aprendizado
de Maquina

Este é um curso préprio desta Universidade, com durag&do de 450 horas, com data de inicio
dd/mm/aaaa e data final dd/mm/aaaaa.

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

Em 17 de junho de 2020

T

Ma.Tere Guevara Navarro
Reitora

codigo tnico TECH: AFWOR23S _techitute com/titulos

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



te C h universidade
tecnologica

Programa Avancgado
Sistemas de Percepcao
Visual de Robds com
Aprendizado de Maquina

» Modalidade: online

» Duracdo: 6 meses

» Certificado: TECH Universidade Tecnolégica
» Dedicagéo: 16h/semana

» Horério: no seu préprio ritmo

» Provas: online
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