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Apresentacao

A progressiva e imparavel robotizagao e automacgéao de cada vez mais industrias e empresas
transformou a Robdtica em um dos campos da engenharia com os maiores avangos dos
ultimos anos. Desde videos virais de Boston Dynamics a drones de Ultima geragao, os robos
fazem parte da imaginagao popular e da vida cotidiana de muitas pessoas. Os engenheiros
que pretendam especializar-se nesta area devem possuir um alto nivel de qualificagao, pois
projetos como carros auténomos ou exploragéo espacial exigem os melhores profissionais
da area. Este programa da TECH reune os conhecimentos de doutores em Engenharia e
profissionais especialistas em Robdtica, com experiéncia na area académica e aeroespacial.
Trata-se de uma grande oportunidade para dar um impulso decisivo a sua carreira profissional
com um ensino 100% online, livre de aulas presenciais e horarios pré-estabelecidos.
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@ 6 Especialize-se em industria 4.0, automagéao

de processos industriais, algoritmos de
planejamento de robds e muito mais conteudos
_ —— criados por especialistas em robotica”
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E inegdvel que a robdtica impulsionou o avanco da industria para niveis inimaginaveis
em poucos anos atras. Atualmente é comum falar sobre o Machine Learning ou
Inteligéncias Artificiais, campos em que a robdtica se expande para oferecer solucdes
quase futuristas para problemas cotidianos ou mesmo médicos, com assistentes
robdticos em operagdes complexas.

Todos estes aspectos representam uma indiscutivel oportunidade de crescimento para
engenheiros profissionais desta area, considerando que irdo encontrar uma infinidade
de areas e projetos para orientar suas carreiras. Desde o ambito puramente industrial
até tecnologias aeroespaciais e programas internacionais, uma capacitagao adequada
em Robdtica podera significar um impulso quantitativo e qualitativo de qualidade para
0 engenheiro em sua prépria carreira profissional.

Por esta razdo, a TECH reuniu uma equipe inteira de lideres no campo da Robdtica,
com ampla experiéncia em inumeros projetos internacionais de grande prestigio e
um curriculo académico impecavel. Precisamente este perfil docente garante que
todo o conteudo deste programa possua uma exclusiva abordagem tedrico-pratica,
onde o engenheiro ndo somente encontrara os ultimos avancos em Robotica,
Inteligéncia Artificial e sistemas de comunicacdo, mas também a aplicagéo pratica
de todos estes conhecimentos em ambientes reais de trabalho.

Através de inumeros videos em detalhes, leituras complementares, videos resumidos
e exercicios de autoconhecimento, o engenheiro obtera uma visao abrangente e
especializada do estado atual da Robética, podendo integrar em seu curriculo um
certificado que ird posiciona-lo como um importante elemento para qualquer empresa
do setor. Além disso, com a vantagem de poder administrar o Mestrado Proprio ao seu
proprio ritmo, sem a necessidade de aulas presenciais ou horarios pré-estabelecidos.
Trata-se de um ensino 100% online que permitira ao aluno conciliar suas atividades
profissionais e pessoais com este plano de estudos.

Este Mestrado Préprio em Robética conta com o conteldo mais completo e atualizado
do mercado. Suas principais caracteristicas sao:

+ O desenvolvimento de casos praticos apresentados por especialistas em Engenharia Robética

+ O conteudo gréfico, esquematico e extremamente Util fornece informacgdes cientificas e
praticas sobre aquelas disciplinas indispensaveis para o exercicio da profisséo

+ Exercicios praticos onde o processo de autoavaliagdo é 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

Realize um programa onde vocé decidira
como, onde e quando estudar a carga
didatica, evitando comprometer sua vida
pessoal ou profissional”



Matricule-se agora e ndo perca a
oportunidade de conhecer sobre

a aplicagcdo da Robdtica nas
tecnologias de realidade virtual e
aumentada, com sensores virtuais
e aplicacbes mistas em celulares’

A equipe de professores deste programa é formada por profissionais da area, cuja
experiéncia de trabalho é somada nesta capacitagao, além de reconhecidos especialistas
de instituicdes de referéncia 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 situacoes 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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Obtenha o impulso que sua carreira
precisa atraves deste Mestrado Proprio.

Domine a mais avangada e moderna
Robaotica com topicos dedicados
exclusivamente ao SLAM Visual, Visdo
Artificial e Visual Servoing.
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Objetivos

O objetivo deste programa néo poderia ser outro sendo oferecer ao engenheiro
0s contelidos mais rigorosos e atuais da Robdtica. Ao longo dos 10 extensos
modulos de conhecimento que compdem este Mestrado Préprio, o aluno
encontrara inumeras referéncias a casos reais de Robotica. Esta casuistica

foi desenvolvida pela propria equipe de professores, permitindo ao engenheiro
integrar os conhecimentos da disciplina em seu trabalho diario, da maneira mais

pratica e rapida possivel.
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Através da avancada metodologia de ensino
da TECH, vocé economizara inumeras horas
de estudos, podendo investi-las na grande
biblioteca de conteudos multimidia criada
especificamente para este programa”
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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 automacgéao industrial

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

Vocé tera 0 apoio da equipe
técnica e docente da TECH para
ajuda-lo a alcancar seus objetivos
profissionais mais ambiciosos”




Objetivos especificos

Médulo 1. Robética: Design e Modelagem de Robos
» Aprofundar-se no uso da tecnologia de simulagdo Gazebo

+ Dominar o uso da linguagem de modelagem de rob6s URDF
+ Desenvolver conhecimentos especializados no uso da tecnologia de Robot Operating System
* Modelar e simular robds manipuladores, robds méveis terrestres, robds maéveis aéreos,

assim como robds moveis aquaticos

Mdédulo 2. 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 aplicagdes de técnicas avangadas de inteligéncia artificial em agentes inteligentes
+ Demonstrar a forte conex&o entre Robdtica e Inteligéncia Artificial

+ Estabelecer as necessidades e desafios apresentados pela Robdtica que podem ser resolvidos
com algoritmos inteligentes

+ Desenvolver implementag@es concretas de algoritmos de Inteligéncia Artificial

+ |dentificar os algoritmos de Inteligéncia Artificial que sé@o estabelecidos na sociedade atual
e seu impacto na vida cotidiana
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Mddulo 3. A Robética na Automacgao de Processos Industriais
¢ Analisar 0 uso, aplicagdes e limitacdes das redes de comunicagao industrial

+ Estabelecer as normas de seguranca das maquinas para um design correto
+ Desenvolver técnicas de programacéo limpa e eficiente em PLCs
* Propor novas formas de organizar as operagdes utilizando maquinas estatais
+ Demonstrar a implementagao de paradigmas de controle em aplicagdes reais de PLCs
+ Fundamentar o design de instalagbes pneumaticas e hidraulicas na automagao
* |dentificar os principais sensores e atuadores em robdtica e automacgao
Modulo 4. Sistemas de Controle Automatico em Robética
+ Desenvolver conhecimentos especializados para o design de controladores nao lineares
+ Analisar e estudar os problemas de controle
* Dominar os modelos de controle
* Projetar controladores néo lineares para sistemas roboticos
¢ Implementar os controladores e avalid-los em um simulador
+ Determinar as diferentes arquiteturas de controle existentes
+ Examinar os fundamentos do controle por visdo

+ Desenvolver as técnicas de controle mais modernas, tais como controle preditivo ou controle
baseado no aprendizado de méquinas
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Médulo 5. Algoritmos de Planejamento de Robos
+ Estabelecer os diferentes tipos de algoritmos de planejamento

+ Analisar a complexidade do planejamento de movimentos na Robdtica

* Desenvolver técnicas para modelagem do ambiente

* Examinando os prés 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 decisdo

* Propor algoritmos de aprendizagem para resolver problemas de decisao

Maddulo 6. 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 deteccao a fim de escolher
0s mais adequados de acordo com a aplicagao

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

+ Aplicar as ferramentas de processamento de informagoes visuais

* Projetar algoritmos de processamento digital de imagens

» Analisar e prever o efeito das mudancas de parametros sobre os resultados dos algoritmos

* Avaliar e validar os algoritmos desenvolvidos em fung¢ao dos resultados

Mddulo 7. Sistemas de Percepcao Visual de Robos com Aprendizado de Maquinas

* Dominar as técnicas de aprendizado de maquinas mais utilizadas na atualidade tanto
em ambito académico como industrial

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

+ Reutilizar as redes neurais existentes em novas aplicagdes usando o Transfer Learning

* |dentificar os novos campos de aplicagao das redes neurais generativas

¢ Analisar o uso de técnicas de aprendizagem em outros campos da Robdtica, tais como
alocalizagao e 0 mapeamento

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

* Examinar a implantagao de sistemas de viséo por aprendizagem em sistemas reais
e integrados

Mddulo 8. SLAM Visual. Localizagao de Robds e Mapeamento Simultaneo
usando Técnicas de Visao Atrtificial

+ Concretizar a estrutura bésica de um sistema de Localizagdo e Mapeamento Simultaneo (SLAM)
+ |dentificar os sensores basicos usados na Localizagdo e Mapeamento Simultaneo (SLAM visual)
* Estabelecer os limites e as capacidades do SLAM visual
+ Compilar as nocdes basicas de geometria projetiva e epipolar para compreender 0s processos
de projecdo de imagens
+ |dentificar as principais tecnologias visuais de SLAM: filtragem gaussiana, otimizagdo
e detecgdo de fechamento de loop
+ Descrever em detalhes o funcionamento dos principais algoritmos de SLAM visuais
+ Analisar a forma de realizar o ajuste e a parametrizagdo dos algoritmos de SLAM
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Mddulo 9. Aplicagao a Robética de Tecnologias de Realidade Virtual e Aumentada
* Determinar a diferenca entre os diferentes tipos de realidades

+ Analisar os padrdes atuais para a modelagem de elementos virtuais
* Examinar os periféricos mais utilizados em ambientes imersivos
+ Definir modelos geométricos de robos
+ Avaliar os motores fisicos para a modelagem dinamica e cinematica de robds
* Desenvolver projetos de Realidade Virtual e Realidade Aumentada
Mddulo 10. Sistemas de Comunicagao e Interagao com Robos

+ Analisar as estratégias atuais de processamento da linguagem natural: heuristicas,
estocasticas, baseadas em redes neurais, aprendizagem baseada em reforgos

+ Avaliar os beneficios e debilidades do desenvolvimento de sistemas de interagdo
transversais, ou focados em determinadas situactes

* Especificar os problemas ambientais a serem resolvidos para uma comunicagao eficaz
com um rob6

* Estabelecer as ferramentas necessarias para administrar a interagéo e discernir o tipo
de iniciativa de dialogo a ser perseguida

+ Combinar estratégias de reconhecimento de padroes para inferir as intengdes do interlocutor
e respondé-las da melhor maneira possivel

* Determinar a expressividade otimizada do rob6 segundo sua funcionalidade e ambiente,
aplicando técnicas de analise emocional para adaptar sua resposta

* Propor estratégias hibridas para interagao com o robd: vocal, tatil e visual
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Competencias

As competéncias que um engenheiro especialista em robdtica devera desenvolver sao
multiplas, e € por isso que este Mestrado Proprio enfatiza questoes fundamentais como
os algoritmos de planejamento de robds, sistemas de controle automatico, aplicagoes
de Inteligéncia Artificial e o design avangado de rob6s. Todos estes aspectos, a fim de
obter ndo somente uma compreensao abrangente de tudo o que a robdtica moderna
contempla, mas também para adquirir e aperfeicoar as habilidades necessarias para
empreender 0s projetos mais ambiciosos neste setor.
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neal Time Machine Statys
o—Alarm Nofifieation

o—~Datalogger /"
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Vocé obtera um conjunto de habilidades
em Robotica que estdo em alta
demanda nos mais importantes
projetos e industrias internacionais”
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Competéncias gerais

+ Dominar as ferramentas de virtualizagdo mais utilizadas atualmente
* Projetar ambientes robdticos virtuais
* Examinar as técnicas e algoritmos subjacentes a qualquer algoritmo de Inteligéncia Artificial

+ Projetar, desenvolver, implementar e validar sistemas de percepgao para Robdtica

Vocé aprimorara sua determinagéo
estratégica, matematica e analitica
visando a criacdo e definicdo de
projetos complexos de robotica”
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Competéncias especificas

* |dentificar os sistemas de interagdo multimodal e sua integragdo com o restante dos
componentes do robd

* Implantar projetos proprios de Realidade Virtual e Aumentada
¢ Propor aplicages em sistemas reais

¢ Examinar, analisar e desenvolver os métodos existentes para o planejamento de caminhos
por um robd maével e um manipulador

* Analisar e definir estratégias para a implementacao e manutengao de sistemas de percepgéo

¢ Determinar estratégias de integragao de um sistema de didlogo como parte
do comportamento basico do robo

* Analisar as habilidades de programacéo e configuragéo de dispositivos
* Examinar as estratégias de controle utilizadas em diferentes sistemas robéticos
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Direcao do curso

Os avangos na Robdtica séo imparaveis e os profissionais desta area estdo continuamente
renovando seus conhecimentos e adquirindo novas habilidades para avangar ainda mais
em suas carreiras. Por esta razao, a TECH selecionou especialistas atuantes em robdtica,
com vasta experiéncia em projetos multidisciplinares de todos os tipos. Desta forma, todos
0s conteudos proporcionados pela equipe docente se baseiam nos mais recentes assuntos
sobre a robdtica, incluindo postulados cientificos vanguardistas e uma viséo pratica da
estrutura tedrica atual.
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Alcance o sucesso ao lado dos melhores
profissionais e adquira 0s conhecimentos
e habilidades necessarios para inserir-se

no setor 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, Automagao e Telematica pela Universidade de Sevilha

Professores

Dr. Pablo ifiigo Blasco Sr. Roberto Campos Ortiz
* Engenheiro de Software na PlainConcepts + Engenheiro de Software. Quasar Scence Resources
+ Fundador da Intelligent Behavior Robots + Engenheiro de Software na Agéncia Espacial Europeia (ESA-ESAC) para a missao Solar Orbiter
* Engenheiro de Robdtica no Centro Avangado de Tecnologias Aeroespaciais CATEC + Criador de contetdos e especialista em Inteligéncia Artificial no curso: “Inteligéncia Artificial:
+ Desenvolvedor e consultor em Syderis a tecnologia do presente-futuro’ para o governo regional da Andaluzia. Grupo Euroformac
* Doutorado em Engenharia Informatica Industrial na Universidade de Sevilha + Cientista em Computagdo Quéntica. Zapata Computing Inc
+ Formado em Engenharia da Computacdo na Universidade de Sevilha + Graduado em Engenharia da Computagéo pela Universidade Carlos Il

+ Master em Engenharia e Tecnologia de Software + Mestrado em Ciéncia e Tecnologia da Computagao pela Universidade Carlos |lI



Sr. Pablo J. Rosado Junquera
* Engenheiro especialista em robdtica e automacéo
* Engenheiro de Automagao e Controle de | + D na Becton Dickinson & Company
* Engenheiro de Sistemas de Controle Logistico da Amazon na Dematic
* Engenheiro de Automagao e Controles em Aries Ingenierfa y Sistemas
+ Graduado em Engenharia Energética e de Materiais pela Universidad Rey Juan Carlos
+ Mestrado em Robdtica e Automacao pela Universidade Politécnica de Madrid
* Mestrado em Engenharia Industrial pela Universidade de Alcala
Dr. Antonio Enrique Jiménez Cano
¢ Engenheiro na Aeronautical Data Fusion Engineer
* Pesquisador em Projetos Europeus (ARCAS, AEROARMS e AEROBI) na Universidade de Sevilha
+ Pesquisador em Sistemas de Navegagao no CNRS-LAAS
+ Desenvolvedor do sistema LAAS MBZIRC2020
+ Grupo de Robdtica, Visdo e Controle (GRVC) da Universidade de Sevilha
+ Doutor em Automagao, Eletronica e Telecomunicagdes pela Universidade de Sevilha
* Graduado em Engenharia de Automagéo e Eletronica Industrial pela Universidade de Sevilha
* Graduado em Engenharia Técnica em Sistemas Informaticos pela Universidade de Sevilha
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Dr. David Alejo Teissiere
+ Engenheiro de Telecomunicagoes 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 Automacao, Robotica e Telematica pela Universidade de Sevilha
+ Formado em Engenharia Superior de Telecomunicagao pela Universidade de Sevilha
* Mestrado em Automagao, Robdtica e Telematica pela Universidade de Sevilha
Dr. Francisco Javier Pérez Grau
* Responsavel da unidade de percepcdo e software da CATEC
* R&D Project Manager da CATEC
+ R&D Project Engineer da CATEC
+ Professor associado na Universidade de Cadiz
* 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 Robdtica 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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Dr. Fernando Caballero Benitez
* Pesquisador no projeto europeu COMETS, AWARE, ARCAS e SIAR

* Formado em Engenharia de Telecomunicacdes pela Universidade de Sevilha
+ Doutorado em Engenharia de Telecomunicagoes na Universidade de Sevilha
+ Professor da Area de Engenharia de Sistemas e Automac&o da Universidade de Sevilha
¢ Editor associado da revista Robotics and Automation Letters
Dr. Juan Manuel Lucas Cuesta
+ Engenheiro Sénior de Software e Analista da Indizen - Believe in Talent
* Engenheiro Sénior de Software e Analista na Krell Consulting e IMAGINA Artificial Intelligence
* Engenheiro de Software da Intel Corporation
* Engenheiro de Software na Intelligent Dialogue Systems
+ Doutor em Engenharia de Eletronica de Sistemas para Ambientes Inteligentes
pela Universidade Politécnica de Madrid
¢ Graduado em Engenharia de Telecomunicacdes pela Universidade Politécnica de Madrid

+ Mestrado em Engenharia Eletronica de Sistemas para Ambientes Inteligentes na Universidad
Politécnica de Madrid
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Matricule-se agora e ndo perca a
oportunidade de conhecer sobre

a aplicacdo da Robotica nas
tecnologias de realidade virtual e
aumentada, com sensores virtuais
e aplicacbes mistas em celulares’
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Estrutura e conteu

A equipe de professores envolvida no desenvolvimento deste plano de estudos utilizou
a metodologia Relearning, favorecendo um ensino progressivo e natural para todo o
programa. Este objetivo é alcangado através da reiteracdo dos principais conceitos da
Robdtica e Engenharia Avangada, evitando que o aluno tenha que passar longas horas
de estudo para adquirir estes conhecimentos.
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Vocé tera ao seu alcance a solugdo
para direcionar sua trajetoria de
engenheiro para 0 campo da Robotica.
N&o tenha duvidas, matricule-se agora”
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Médulo 1. Robdtica: Design e Modelagem de Robds 1.7. Robds moveis terrestres
1.7.1.  Tipos de Rob6s mdveis terrestres

1.1.  Robodtica e Industria 4.0
1.1.1.  Robdtica e Industria 4.0
1.1.2.  Campos de Aplicagao e casos de uso

1.7.2.  Cinematica
1.7.3.  Dinamica
1.7.4.  Simulagao

1.1.3.  Subareas de especializagao em Robotica 18 Robd 7
1.2, Arquiteturas hardware e software de robos o onos mOYe'S aereosA o
1.8.1.  Tipos de robos moveis aéreos
1.8.2. Cinematica

1.8.3.  Dindmica

1.2.1.  Arquiteturas hardware e tempo real

1.2.2.  Arquiteturas software de robos

1.2.3.  Modelos de comunicagao e tecnologias middleware )
- . 1.84. Simulagéo
1.2.4. Integragdo de software com Robot Operating System (ROS)

1.3, Modelagem matematica de robos 1.9 Robos moveis aquaticas

1.9.1.  Tipos de rob6s moveis aquaticas

1.3.1. Representagdo matematica de solidos rigidos ) o
1.9.2. Cinematica

1.3.2.  Rotagdes e translagoes .
1.3.3.  Representacao hierarquica do Estado 193 Dinamica
1.3.4. Representacdo distribuida do estado em ROS (Biblioteca TF)

1.4.  Cinematica e dindmica de robds

1.94. Simulagéo
1.10. Robos bioinspirados

141 Cinematica 1.10.7. Humanoides

1.4.2. Dinamica

1.4.3. Robbs subatuados

1.4.4. Robods redundantes
1.5, Modelagem de robos e simulagéo Médulo 2. Agentes Inteligentes. Aplicando a Inteligéncia Artificial para Robds

1.5.1.  Tecnologias de modelagem de robds e Softhots

1.5.2.  Modelagem de robés com URDF

1.5.3.  Simulagéo de robos

1.10.2. Rob6s com quatro ou mais pernas
1.10.3. Rob6s modulares
1.10.4. Robos com partes flexiveis (Soft-Robotics)

2.1.  Agentes Inteligentes e Inteligéncia Artificial

2.1.1.  Robos Inteligentes. Inteligéncia Artificial
2.1.2.  Agentes Inteligentes

1.5.4.  Modelagem com simulador Gazebo

1.6.  Robds manipuladores .
2.1.2.1. Agentes hardware. Robos

2.1.2.2. Agentes software.Softbots
2.1.3.  Aplicagbes a Robotica
2.2.  Conexdo cérebro-algoritmo

1.6.1. Tipos de rob6s manipuladores
1.6.2. Cinematica
1.6.3. Dinamica

1.6.4.  Simulagédo o o o o
2.2.1. inspiragdo 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.  Evolugao dos algoritmos até Deep Learning



2.3.

2.4.

2.5.

2.6.

2.7.

2.8.

Algoritmos de busca em espaco de solugoes

2.3.1.  Elementos na busca em espago de solugdes
2.3.2.  Algoritmos de busca de solugdes aos problemas de Inteligéncia Artificial
2.3.3.  Aplicagdes de algoritmos de busca e otimizagao
2.3.4.  Algoritmos de busca aplicados ao aprendizado de maquinas
Aprendizado de maquina

2.47. Aprendizado de maquina

2.4.2.  Algoritmos de aprendizado supervisionado
2.4.3.  Algoritmos de aprendizado n&o supervisionado
2.4.4.  Algoritmos de aprendizado por reforco
Aprendizado supervisionado

2.51. Métodos de aprendizado supervisionado

2.5.2.  Arvores de decisdo para classificacéo

2.5.3.  Maquinas de suporte de vetores

2.5.4. Redes neurais artificiais

2.5.5. Aplicagdes do aprendizado supervisionado
Aprendizado ndo supervisionado

2.6.1.  Aprendizado ndo supervisionado

2.6.2. Redes de Kohonen

2.6.3. Mapas auto-organizados

2.6.4. Algoritmo K-medias

Aprendizagem de reforgo

2.7.1. Aprendizagem de reforgo

2.7.2.  Agentes baseados nos processos de Markov
2.7.3.  Algoritmos de aprendizado por reforgo

2.7.4.  Aprendizado por reforgo aplicado a robdtica
Redes neurais artificiais e Deep Learning

2.8.1. Redes neurais artificiais. Tipologia

2.8.2.  Aplicagbes de redes neurais

2.8.3.  Transformacgao de Machine Learning ao Deep Learning
2.8.4. Aplicagao de Deep Learning

2.9.

2.10.
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Inferéncia probabilistica

2.9.1. Inferéncia probabilistica

2.9.2. Tipos de inferéncia e definigdo do método

2.9.3. Inferéncia bayesiana como um estudo de caso

2.9.4. Técnicas de inferéncia ndo paramétricas

2.9.5. Filtros gaussianos

Da teoria a pratica: desenvolvendo um agente inteligente robético

2.10.1. Inclusdo de médulos de aprendizado supervisionado em um agente robotico
2.10.2. Inclusdo de modulos de aprendizado por reforgo em um agente robético
2.10.3. Arquitetura de um agente robdtico controlado por inteligéncia artificial
2.10.4. Ferramentas profissionais para a implementacgéo de agentes inteligentes
2.10.5. Fases da implementagdo de algoritmos de IA em agentes robdticos

Maédulo 3. A Robdtica na Automacao de Processos Industriais
31

3.2.

3.3.

3.4.

Design de sistemas de automacgéao

3.1.1.  Arquiteturas hardware

3.1.2.  Controladores l6gicos programaveis

3.1.3.  Redes de comunicagao industriais

Design elétrico avangado I: Automagao

3.2.1.  Design de painéis elétricos e simbologia
3.2.2. Circuitos de poténcia e controle. Harmdnicas
3.2.3.  Elementos de protegdo e aterramento
Design elétrico avangado II: determinismo e seguranga
3.3.1.  Seguranga de maquina e redundancia

3.32.  Relés e gatilhos de seguranca

3.3.3. PLCsde seguranca

3.3.4. Redes seguras

Acionamento elétrico

3.4.1.  Motores e servomotores

3.4.2. Inversores de frequéncia e controladores
3.4.3. Robdtica industrial acionada eletricamente
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3.5.

3.6.

3.7.

3.8.

3.9.

3.10.

Atuacéo hidraulica e pneumatica

3.5.1.  Design hidraulico e simbologia

3.5.2.  Design pneumatico e simbologia

3.5.3.  Ambientes ATEX em automagéao

Transdutores em Robotica e Automagao

3.6.1. Medic¢éo de posigéao e velocidade

3.6.2. Medicéo de forga e temperatura

3.6.3. Medida de presenga

3.6.4.  Sensores para visao

Programacéo e configuragao de controladores légicos programaveis PLCs
3.7.1.  Programacgéo PLC: LD

3.7.2.  Programacao PLC: ST

3.7.3.  Programacéo PLC: FBD e CFC

3.7.4.  Programacgao PLC: SFC

Programacéo e configuragao de equipamentos em plantas industriais
3.8.1.  Programacéo de variadores e controladores

3.8.2.  Programacao de HMI

3.8.3.  Programacéo de robds manipuladores

Programacéo e configuragéo de equipamentos informaticos industriais
3.9.1.  Programacéao de sistemas de visao

3.9.2.  Programacao de SCADA/software

3.9.3. Configuragao de redes

Implementagao de automacgao

3.10.1. Design de maquinas estatais

3.10.2. Implementagéo de maquinas estatais em PLCs

3.10.3. Implementacéo de sistemas de controle analdgico PID em PLCs
3.10.4. Manutengao da automagao e higiene do codigo

3.10.5. Simulagédo de automacao e plantas

Madulo 4. Sistemas de Controle Automatico em Robotica

4.1.

Anadlise e design de sistemas néo lineares

4.1.1.  Analise e modelagem de sistemas néo lineares
4.1.2.  Controle com realimentagao

4.1.3. Linearizagdo por realimentagao




4.2.

4.3.

4.4,

4.5.

4.6.

4.7.

4.8.

4.9.
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Design de técnicas de controle para sistemas néo-lineares avancados
4.2.1. Controle em modo deslizante (Sliding Mode Control)
4.2.2.  Controle baseado em Lyapunov e Backstepping
4.2.3.  Controle baseado em passividade

Arquiteturas de controle

4.3.1. O paradigma da robdtica

4.3.2.  Arquiteturas de controle

4.3.3. Aplicagdes e exemplos de arquiteturas de controle
Controle de movimento para bragos robdticos

4.41. Modelagem cinematica e dinamica

4.4.2.  Controle no espago articular

4.43. Controle no espaco operacional

Controle de forga em atuadores

4.51. Controle de forga

4.52. Controle de Impedancia

4.53. Controle hibrido

Robbs moveis terrestres

4.6.1. Equagdes de movimento

4.6.2. Técnicas de controle para robos terrestres

4.6.3. Manipuladores moveis

Robbs moveis aéreos

47.1. Equagbes de movimento

4.7.2. Técnicas de controle para robos aéreos

4.7.3. Manipulagdo aérea

Controle baseado em técnicas de aprendizado de maquinas
4.8.2. Controle através de aprendizado supervisionado
4.8.3. Controle através de aprendizado reforgado

4.8.4. Controle através de aprendizado ndo supervisionado
Controle baseado em visao

4.9.1.  Visual Servoing baseado em posigao

4.9.2.  Visual Servoing baseado em imagem

4.9.3. Visual Servoing hibrido
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4.10. Controle preditivo 5.7.  Coordenagao em sistemas multirob0 II: abordagens distribuidas |
4.10.1. Modelos e estimativa de estado 5.7.1. Uso de fungdes alvo complexas
4.10.2. MPC aplicado a rob6s moveis 5.7.2. Frente de Pareto
4.10.3. MPC aplicado aos UAVs 5.7.3. Algoritmos evolutivos multiobjetivos

. . . " 5.8. Coordenagao em sistemas multirobd Ill: abordagens distribuidas |l
Maddulo 5. Algoritmos de Planejamento de Robds . P
5.8.1. Sistemas de planificagdo de ordem 1.

51.  Algoritmos de planejamento classico 5.8.2. Algoritmo ORCA
5.1.1.  Planejamento discreto: espago de estados 5.8.3. Adicionadas restrigdes cinematicas e dindmicas em ORCA
51.2.  Problemas de planejamento em Robdtica. Modelos de sistemas robdticos 5.9. Teoria do planejamento por decisdes

51.3. Classificagao dos planejadores
5.2. 0 problema do planejamento da trajetéria em robds maoveis
52.1. Formas de representagéo do ambiente: grafos
5.2.2.  Algoritmos de busca em grafos
5.2.3. Introdugdo de custos nos grafos
52.4. Algoritmos de busca com grafos pesados
5.2.5.  Algoritmos com abordagem de qualquer angulo
5.3.  Planejamento em sistemas roboticos de alta dimensionalidade
53.1. Problemas de Robdtica de Alta Dimensionalidade: manipuladores
53.2.  Modelo cinemético direto/inverso Mddulo 6. Técnicas de Visao Artificial em Robdtica: Processamento e Analise
5.3.3.  Algoritmos de planejamento de amostragem PRM e RRT de Imagens
53.4. Planejamento para restrigdes dinamicas
54.  Planejamento por amostragem ideal

5.9.1. Teoria da decisao

59.2. Sistemas de deciséo sequencial

5.9.3. Sensores e espacos de informagao

5.9.4. Planejamento diante da incerteza na sensorizagao e na atuagao
5.10. Sistemas de planejamento de aprendizado por reforgo

5.10.1. Obtencéo da recompensa esperada de um sistema

5.10.2. Técnicas de aprendizado por recompensa meédia

5.10.3. Aprendizado por reforgo reverso

6.1. A Visdo Computacional

5.4.1. Problematica dos planejadores baseados em amostragem o11. AVisao Computacpnal L
542 RRT conceito de otimizagao probabilistica 6.1.2. Elementos de um S|st’elma de visdo por computador
54.3. Etapa de reconexdo: restricdes dinamicas 6.13. Ferramentas matematicas
5.4.4. CForest. Planejamento paralelizado 6.2. Sensores opticos para robdtica
5.5.  Implementagéo real de um sistema de planejamento de movimentos 6.2.1.  Sensores dpticos passivos
5.5.1.  Problema de planejamento global. Ambientes dindmicos 6.22.  Sensores opticos ativos
5.5.2.  Ciclo de acéo, sensorizagdo. Aquisigio de informacdes do ambiente 6.2.3.  Sensores ndo Opticos
5.5.3.  Planejamento local e global 6.3.  Aquisi¢ao de imagens
5.6.  Coordenagao em sistemas multirobd I: sistema centralizado 6.3.1. Representagdo de imagens
5.6.1. Problema de coordenagao multirobd 6.3.2. Espago de cores
56.2.  Detecgdo e resolugdo de colisdes: modificagao de trajetérias com algoritmos genéticos 6.3.3.  Processo de digitalizacdo

5.6.3. Outros algoritmos de bioinspiragao: enxame de particulas e fogos de artificio
5.6.4. Algoritmo de prevengéo de colisdo de escolha de manobra



6.4.

6.5.

6.6.

6.7.

6.8.

6.9.

6.10.

Geometria das imagens

6.41. Modelos de lentes

6.4.2. Modelos de cameras

6.4.3. Calibragdo de cameras
Ferramentas matematicas

6.5.1. Histograma de uma imagem

6.5.2.  Convolugao

6.5.3.  Transformada de Fourier
Pré-processamento de imagens

6.6.1.  Analise de ruidos

6.6.2. Suavizagdo de imagem

6.6.3. Realce de imagens

Segmentagao de imagens

6.7.1. Técnicas baseadas em contornos
6.7.2. Técnicas baseadas em Histograma
6.7.3. Operagdes morfologicas

Detecgao de caracteristicas nas imagens
6.8.1. Deteccdo de pontos de interesse
6.8.2. Descritores caracteristicos

6.8.3. Correspondéncias entre caracteristicas
Sistemas de viséo 3D

6.9.1. Percepcado 3D

6.9.2. Correspondéncia de recursos entre imagens
6.9.3. Geometria com multiplas vistas
Localizagédo baseada na Viséo Artificial
6.10.1. O problema da localizagdo de robos
6.10.2. Odometria Visual

6.10.3. Fusédo sensorial
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Mddulo 7. Sistemas de Percepgao Visual de Robos com Aprendizado de Maquinas

7.1.

7.2.

7.3.

7.4.

7.5.

7.6.

Meétodos de aprendizado néo supervisionados aplicados a visao artificial
7.1.1.  Clustering
7.1.2. PCA
7.1.3.  Nearest Neighbors
7.1.4.  Similarity and matrix decomposition
Meétodos de aprendizado supervisionados aplicados a viséo artificial
7.2.1.  Conceito “Bag of words”
7.2.2. MAaquinas de suporte de vetores
7.2.3.  Latent Dirichlet Allocation
7.2.4.  Redes Neurais
Redes neurais profundas: estruturas, Backbones e Transfer Learning
7.3.1.  Camadas geradoras de Features
7.3.1.1. VGG
7.3.1.2. Densenet
7.3.1.3. ResNet
7.3.1.4. Inception
7.3.1.5. GooglLeNet
7.3.2.  Transfer Learning
7.3.3.  Os dados. Preparagao para o treinamento
Visdo artificial com aprendizado profundo I: detecgéo e segmentagéo
7.4.1. YOLO e SSD diferencas e semelhangas
7.4.2. Unet
7.4.3. Qutras estruturas
Visdo artificial com aprendizado profundo II: Generative Adversarial Networks
7.5.1. Superresolu¢ao de imagem usando GAN
7.5.2.  Criacéo de imagens realistas
7.5.3.  Scene Understanding
Técnicas de aprendizado para a localizagdo e mapeamento em robdtica maovel
7.6.1. Detecgdo de fechamento de loop e relocalizagéo
7.6.2. Magic Leap. Super Point e Super Glue
7.6.3.  Depth from Monocular
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7.7.  Inferéncia bayesiana e modelagem 3D
7.7.1.  Modelos bayesianos e aprendizado "classico’
7.7.2.  Superficies implicitas com processos gaussianos (GPIS)
7.7.3.  Segmentagao 3D usando GPIS
7.7.4. Redes neurais para modelagem de superficies 3D
7.8.  Aplicagdes End-to-End de redes neurais profundas
7.8.1.  Sistema End-to-end. Exemplo de identificagdo de pessoas
7.8.2.  Manipulagdo de objetos com sensores visuais
7.8.3.  Geragao de movimentos e planejamento com sensores visuais
7.9.  Tecnologias em nuvem para acelerar o desenvolvimento de algoritmos para Deep Learning
7.9.1.  Uso de GPU para o Deep Learning
7.9.2. Desenvolvimento dgil com Google Colab
7.9.3.  GPUs remotos, Google Cloud e AWS
7.10. Implantacéo de redes neurais em aplicagdes reais
7.10.1. Sistemas embarcados
7.10.2. Implantagao de Redes Neurais. Uso
7.10.3. Otimizagdes de redes na implantagéo, exemplo com TensorRT

Mddulo 8. SLAM Visual. Localizagdo de Rob6s e Mapeamento Simultaneo

usando Técnicas de Visdo Artificial

8.1. Localizagédo e Mapeamento Simultaneo (SLAM)
8.1.1. Localizagdo e Mapeamento Simultaneo. SLAM
8.1.2.  Aplicagbes do SLAM
8.1.3.  Funcdes do SLAM
8.2.  Geometria projetiva
8.2.1.  Modelo Pin-Hole
8.2.2. Estimativa de pardmetros intrinsecos de uma camara
8.2.3.  Homografia, principios basicos e estimativa
8.2.4. Matriz fundamental, principios e estimativa
8.3.  Filtros gaussianos
8.3.1. Filtro de Kalman
8.3.2. Filtro de informagdes
8.3.3.  Ajuste e parametrizacdo dos filtros gaussianos




8.4.

8.5.

8.6.

8.7.

8.8.

8.10.
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Estéreo EKF-SLAM

8.4.1. Geometria da camera estéreo

8.4.2. Extragao e busca de caracteristicas
8.4.3. Filtro de Kalman para SLAM estéreo
8.4.4.  Ajuste de parametro estéreo EKF-SLAM
Monocular EKF-SLAM

8.5.1. Parametrizagdo de Landmarks em EKF-SLAM
8.5.2. Filtro de Kalman para SLAM monocular
8.5.3.  Ajuste de pardmetros EKF-SLAM monocular
Detecgao de fechamento de loop

8.6.1.  Algoritmo de forga bruta

8.6.2. FABMAP

8.6.3. Abstragao usando GIST e HOG

8.6.4. Detecgdo de aprendizagem profunda
Graph-SLAM

8.7.1. Graph-SLAM

8.7.2. RGBD-SLAM

8.7.3. ORB-SLAM

Direct Visual SLAM

8.8.1. Analise do algoritmo Direct Visual SLAM
8.82. LSD-SLAM

8.83. SVO

Visual Inertial SLAM

8.9.1. Integragao de medigOes inerciais

8.9.2. Baixo acoplamento: SOFT-SLAM

8.9.3. Alto acoplamento: Vins-Mono

Outras tecnologias de SLAM

8.10.1. Aplicacdes além do SLAM visual

8.10.2. Lidar-SLAM

8.10.3. Range-only SLAM
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Mddulo 9. Aplicacao a Robdtica de Tecnologias de Realidade Virtual e Aumentada

9.1.  Tecnologias imersivas em robatica
9.1.1.  Realidade Virtual em Robdtica
9.1.2. Realidade Aumentada em Robdtica
9.1.3. Realidade mista em robotica
9.1.4. Diferenga entre realidades
9.2.  Construgdo de ambientes virtuais
9.2.1. Materiais e texturas
9.2.2. lluminagao
9.2.3.  Sons e cheiros virtuais
9.3.  Modelagem de robds em ambientes virtuais
9.3.1.  Modelagem geométrica
9.3.2. Modelagem fisica
9.3.3. Padronizagao de modelos
9.4.  Modelagem de dinamica e cinematica de robds: motores fisicos virtuais
9.4.1. Motores fisicos. Tipologia
9.4.2. Configuragdo de um motor fisico
9.4.3.  Motores fisicos na industria
9.5. Plataformas, periféricos e ferramentas mais utilizadas em Realidade Virtual
9.5.1.  Visualizadores de realidade virtual
9.5.2.  Periféricos de interagdo
9.5.3.  Sensores virtuais
9.6. Sistemas de Realidade Aumentada
9.6.1. Insergéo de elementos virtuais na realidade
9.6.2. Tipos de marcadores visuais
9.6.3. Tecnologias de realidade aumentada
9.7. Metaverso: ambientes virtuais de agentes inteligentes e pessoas
9.7.1.  Criagao de avatares
0.7.2.  Agentes inteligentes em ambientes virtuais
9.7.3. Construgao de ambientes multiusudrios para VR/AR




9.8.

9.9.

9.10.

Maédulo 10. Sistemas de Comunicacao e Interacao com Robos

10.1.

10.2.

10.3.

Criagao de projetos de realidade virtual para robdtica

9.8.1. Fases de desenvolvimento de um projeto de Realidade Virtual
9.8.2. Implantagao de sistemas de Realidade Virtual

9.8.3.  Recursos de Realidade Virtual

Criagdo de Projetos de Realidade Aumentada para Robotica

9.9.1. Fases de desenvolvimento de um projeto de Realidade Aumentada
9.9.2.  Implantagao de projetos de Realidade Aumentada

9.9.3. Recursos de Realidade Aumentada

Teleoperagéo de robds com dispositivos moéveis

9.10.1. Realidade mista em celulares

9.10.2. Sistemas imersivos usando sensores de dispositivos moveis
9.10.3. Exemplos de projetos com celulares

Reconhecimento de fala: sistemas estocasticos
10.1.1. Modelagem acustica da fala

10.1.2. Modelos ocultos de Markov

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

10.2.1. Redes neural profundas

10.2.2. Redes neurais recorrentes

10.2.3. Células LSTM

Reconhecimento de fala: prosddia e efeitos ambientais
10.3.17. Ruido ambiente

10.3.2. Reconhecimento multilocutor

10.3.3. Patologias da fala

10.4. Compreensao da linguagem natural: sistemas heuristicos e probabilisticos

10.4.1. Anadlise sintactico-semantica: regras linguisticas
10.4.2. Compreensao baseada em regras heuristicas
10.4.3. Sistemas probabilisticos: regressao logistica e SVM
10.4.4. Compreensao baseada em redes neurais

10.5.

10.6.

10.7.

10.8.

10.9.

10.10.
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Gestdo do didlogo: estratégias heuristicas/probabilisticas
10.5.7. Intengdo do interlocutor

10.5.2. Diélogo baseado em modelos

10.5.3. Gestdo do didlogo estocastico: redes bayesianas
Gestao do didlogo: estratégias avangadas

10.6.1. Sistemas de aprendizagem baseados em reforgos
10.6.2. Sistemas baseados em redes neurais

10.6.3. Da fala a intengdo em uma Unica rede

Geragao de respostas e sintese da fala

10.7.1. Geragao de respostas: da idéia ao texto coerente
10.7.2. Sintese da fala por concatenagao

10.7.3. Sintese da fala estocastica
Adaptacao e contextualizagao do didlogo

10.8.1. Iniciativa de didlogo

10.8.2. Adaptagao ao locutor

10.8.3. Adaptagéo ao contexto do didlogo

Rob6s e interagdes sociais: reconhecimento, sintese e expressao de emogoes

10.9.1. Paradigmas da voz artificial: voz robdtica e voz natural
10.9.2. Reconhecimento de emogdes e analise de sentimentos
10.9.3. Sintese de voz emocional

Robos e interagdes sociais: interfaces multimodais avangadas
10.10.1.Combinagdo de interfaces vocais e tateis
10.10.2.Reconhecimento e tradugéo de linguagem de sinais
10.10.3. Avatares visuais: tradugéo de voz para linguagem de sinais

Uma experiéncia de capacitagdo unica,

tecn

fundamental e decisiva para impulsionar

seu crescimento profissional”
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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.




Metodologia |39 tecn

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 Mestrado Proprio em Robdtica garante, além da capacitagao mais
rigorosa e atualizada, 0 acesso a um titulo de Mestrado Préprio emitido
pela TECH Universidade Tecnoldgica.
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Conclua este programa de estudos
COM SUCEeSSo e receba seu certificado
sem sair de casa e sem burocracias”
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Este Mestrado Préprio em Robética conta com o conteddo mais completo e atualizado O certificado emitido pela TECH Universidade Tecnolégica expressara a qualificagéo
do mercado. obtida no Mestrado Proprio, atendendo aos requisitos normalmente exigidos pelas

o ) . ' bolsas de empregos, concursos publicos e avaliagao de carreira profissional.
Uma vez aprovadas as avaliagbes, o0 aluno recebera por correio o certificado*

correspondente ao titulo de Mestrado Préprio emitido pela TECH Universidade Titulo: Mestrado Préprio em Robética

Tecnolégica. N.° de Horas Oficiais: 1.500h

(]
t e c n umvers,ldqde Mestrado Préprio em Robética
» tecnoldégica

Contelido programatico
Outorga o presente

CERTIFICADO Tipo de disciplina Horas Curso  Disciplina Horas  Tipo
Obrigatéria (0B) 1.500 1° Robotica: Design e Modelagem de Robos 150 OB
a Optativa (OP) 0 1° Agentes Inteligentes. Aplicando a Inteligéncia Artificial 150 OB
. . . para Robos e Softbots
SrfSra. com documento de identidaden®_______________ iz‘;g“’s Extemos (EE) 0 19 A Robética na Automagéo de Processos Industriais 150 OB
i 0 1° Sistemas de Controle Automatico em Robética 150 0B
por ter concluido e aprovado com sucesso o programa de 10 Algoritmos de Planejamento de Robos 1% on
Total 1.500 1° Técnicas de Viséo Artificial em Robética: Processamento 150 OB
2 e Andlise de Imagens
MESTRADO PROPRIO 1° Sistemas de Percepgo Visual de Robos com Aprendizado 150 0B
de Méquinas
em 1° SLAM Visual. Localizagéo de Robos e Mapeamento 150 OB

Simultaneo usando Técnicas de Viséo Artificial

L. 1° Aplicagéo a Robdtica de Tecnologias de Realidade 150 0B
Robdtica Virtual ¢ Aumentada
1° Sistemas de Comunicagéo e Interagéo com Robés 150 0B

Este é um curso proprio desta Universidade, com durag&o de 1.500 horas, com data de inicio
dd/mm/aaaa e data final dd/mm/aaaaa.

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

Em 17 de junho de 2020

ZW te C h universidade

ZAM Ma.Tere Guevara Navarro tecnoldgica

Reitora
Ma.Tere Guevara Navarro

Reitora

Para a pri is, i i codigo unico TECH: AFWOR23S.techitute.comytitulos

*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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Mestrado Préprio
Robdtica

» Modalidade: online

» Duracdo: 12 meses

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

» Hordrio: no seu préprio ritmo

» Provas: online




Mestrado Préprio
Robotica
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