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Apresentacao

No mundo atual onde a Inteligéncia Artificial e a Robdtica estédo transformando rapidamente
diversos setores, a especializagdo em dreas como Vis&o Artificial adquire uma importancia critica.
A crescente interagdo entre maquinas e humanos e a necessidade de processar informagoes
visuais de forma efetiva geram uma demanda por profissionais altamente qualificados. Assim
¢ desenvolvido este programa de estudos, que aborda este desafio proporcionando conhecimentos
avangados nestas disciplinas emergentes. Os alunos estudardo Realidade Aumentada, Inteligéncia
Artificial, tecnologias industriais e processamento de informagdes visuais em maquinas. Gragas
a sua metodologia 100% online, os estudantes poderdo adaptar seu tempo de estudo as suas
circunstancias pessoais e profissionais, garantindo uma educacéo de alto nivel em um ambiente

totalmente flexivel.




Apresentacdo | 05 tecC’,

@ @ Desenvolva habilidades essenciais em

Robdtica e Visdo Artificial matriculando-se
agora neste Advanced Master da TECH"
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O crescimento da Inteligéncia Artificial e da Robdtica esta transformando o panorama tecnolégico,
econdmico e social em todo o mundo. A capacitagéo em areas como Visao Artificial tornou-se
crucial para se manter na vanguarda nesta era de avangos rapidos e mudangas disruptivas.
A crescente interagdo entre maquinas e humanos, bem como a necessidade de processar informagdes
visuais de forma eficiente, exigem profissionais altamente capacitados que possam enfrentar
esses desafios e liderar a inovagéo.

Por esta razdo, a TECH desenvolveu este Advanced Master em Robdtica e Visdo Artificial, que oferece
uma capacitagao abrangente nessas disciplinas emergentes, como Realidade Aumentada, Inteligéncia
Artificial e processamento de informagdes visuais em maquinas, entre outras. Os alunos se beneficiardo
de uma abordagem tedrico-pratica, aprendendo sobre as Ultimas novidades em Robdtica e Visdo
Artificial e como aplicar esses conhecimentos em ambientes reais.

Além disso, o programa é 100% online, o que permite aos alunos adaptarem sua aprendizagem
as suas circunstancias pessoais e profissionais, facilitando a compatibilidade do ensino com
suas proprias responsabilidades. Os alunos terdo acesso a materiais educacionais de alta qualidade,
como resumos em video, leituras essenciais e videos detalhados, proporcionando uma viséo
global sobre Robotica e Viséo Artificial.

Assim, o Advanced Master em Robdtica e Visdo Artificial € uma oportunidade Unica para os profissionais
de informatica que procuram se destacar em um mercado de trabalho altamente competitivo
e adquirir habilidades especializadas em um campo com grande potencial de crescimento.

Este Advanced Master em Robética e Visao Artificial conta com o contetdo mais
completo e atualizado do mercado. Suas principais caracteristicas sao:
+ 0 desenvolvimento de casos praticos apresentados por especialistas em Informatica.

+ 0 conteudo gréfico, esquematico e extremamente Util, fornece informacoes cientificas
e praticas sobre as disciplinas essenciais para o exercicio da profissao

* Exercicios praticos onde 0 processo de autoavaliagéo € realizado para melhorar a aprendizagem
+ Sua énfase especial em metodologias inovadoras no desenvolvimento de Rob6s e Visao Artificial

* LigOes teoricas, perguntas a 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

Domine as técnicas de viso artificial
e torne-se um especialista em analise
de imagens e sistemas de visdo 3D"



Descubra como a tecnologia robotica
pode ser aplicada em diversos campos,
como medicina e exploracdo espacial,
fortalecendo significativamente sua
proposta de valor”

O corpo docente deste programa abarca profissionais da area de jornalismo, que transferem
a experiéncia do seu trabalho para esta capacitagéo, além de especialistas reconhecidos
de sociedades cientificas de referéncia e universidades de prestigio.

O seu conteudo multimidia desenvolvido com a mais recente tecnologia educacional,

oferece ao profissional uma aprendizagem situada e contextual, ou seja, um ambiente
simulado que proporcionara um estudo imersivo e programado para capacitar em
situacdes reais.

Este programa avancado se fundamenta na Aprendizagem Baseada em Problemas,

onde o aluno devera resolver as diferentes situagoes de pratica profissional que surgirem
ao longo do programa. Para isso, o profissional contara com a ajuda de um inovador
sistema de video interativo, realizado por especialistas reconhecidos nesta area.
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Potencialize seus projetos explorando
a aplicacao de inteligéncia artificial e
aprendizado de maquina na robatica.

Aprimore suas habilidades em
algoritmos de planejamento e controle
para o desenvolvimento de robos
inteligentes e eficientes.
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Objetivos

O objetivo principal do Advanced Master em Robotica e Viséo Artificial é capacitar
especialistas no campo da robotica, fornecendo uma base tedrica e pratica solida
em areas essenciais, como visao artificial, robdtica moével e inteligéncia artificial aplicada
a robotica. Os alunos aprenderdo a projetar e desenvolver sistemas roboticos avangados
que sejam eficientes e colaborativos, melhorando a interagdo humano-rob6 e garantindo
a seguranca em diversos ambientes.
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Aprenda as areas essenciais da
robotica e torne-se um especialista
na criagédo de solugées Inovadoras”
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Objetivos gerais

+ Desenvolver os fundamentos matematicos para a modelagem cinematica e dinamica de robos

» Aperfeicoar o uso de tecnologias especificas para a criagdo de arquiteturas para robos,
modelagem de rob6s e simulagéo

* Gerar um conhecimento especializado sobre Inteligéncia Artificial

+ Desenvolver as tecnologias e dispositivos mais comumente utilizados na automagao industrial
* |dentificar os limites das técnicas atuais para identificar obstaculos em aplicagdes robdticas
+ Obter uma visao global dos dispositivos e hardware utilizados no mundo da visao artificial.
+ Analisar os diferentes campos nos quais a visao ¢ aplicada

+ |dentificar onde estdo os avangos tecnoldgicos em visdo no momento

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

*+ Estabelecer uma base solida na compreensao dos algoritmos e técnicas de processamento
digital de imagens

+ Avaliar técnicas fundamentais de viséo por computador

+ Analisar técnicas avangadas de processamento de imagem

* Apresentar a biblioteca open 3D

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

¢ Analisar as métricas para uma capacitacao adequada

+ Analisar as métricas e ferramentas existentes

+ Examinar o pipeline de uma rede de classificagéo de imagens

+ Analisar as redes neurais de segmentagao semantica e suas métricas
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Objetivos especificos

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

+ Dominar o uso da linguagem de modelagem de rob6s URDF
+ Desenvolver conhecimentos especializados no uso da tecnologia de Robot Operating System

* Modelar e Simular Robos Manipuladores, Robos Mdveis Terrestres, Robos Moveis Aéreos
e Modelar e Simular Rob6s Moveis Aquaticos

Médulo 2. Agentes inteligentes. Aplicando Inteligéncia Artificial a Robos e Softbots
+ Analisar a inspiragdo bioldgica para Inteligéncia Artificial e agentes inteligentes
+ Avaliar a necessidade de algoritmos inteligentes na sociedade atual
* Determinar as aplicagdes das técnicas avangadas de Inteligéncia Artificial em Agentes Inteligentes
+ Demonstrar a forte conexao entre Robdtica e Inteligéncia Artificial

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

+ Desenvolver implementagdes concretas de algoritmos de Inteligéncia Artificial

+ |dentificar os algoritmos de Inteligéncia Artificial que sao estabelecidos na sociedade atual
e seu impacto na vida cotidiana
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Médulo 3. Deep Learning Médulo 5. Sistemas de Controle Automatico em Robética
* Analisar as familias que compdem o mundo da inteligéncia artificial + Gerar conhecimento especializado para o projeto de controladores nao lineares
+ Compilar os principais frameworks de Deep Learning + Analisar e estudar problemas de controle
+ Definir as redes neurais + Dominar os modelos de controle
+ Apresentar os métodos de aprendizagem das redes neurais + Projetar controladores néo lineares para sistemas roboticos
* Fundamentar as fungdes de custo *+ Implementar os controladores e avalid-los em um simulador
* Estabelecer as fungdes mais importantes de ativagdo + |dentificar as diferentes arquiteturas de controle existentes
+ Examinar técnicas de regularizagéo e padronizagao + Examinar os fundamentos do controle por visao
+ Desenvolver métodos de otimizagao + Desenvolver técnicas de controle avangadas, tais como controle preditivo ou controle
+ Introduzir os métodos de inicializagdo baseado no aprendizagem automatica
Médulo 4. A robética na automagao de processos industriais Modulo 6. Algoritmos de planejamento de robos
+ Analisar o uso, aplicacées e limitagdes das redes de comunicagao industriais + Estabelecer os diferentes tipos de Algoritmos de Planejamento
+ Estabelecer padrdes de seguranca de maquinas para um projeto correto + Analisar a complexidade do planejamento do movimento na Robdtica
+ Desenvolver técnicas de programacao limpa e eficiente em PLCs + Desenvolver técnicas para modelar o ambiente
+ Propor novas formas de organizar as operacdes utilizando maquinas de estado * Examinar os pros e os contras de diferentes técnicas de planejamento
+ Demonstrar a implementacéo de paradigmas de controle em aplicagdes reai de PLCs + Analisar algoritmos centralizados e distribuidos para coordenagao de robos
+ Fornecer uma base para o projeto de sistemas pneumaticos e hidraulicos em automagao + Identificar os diferentes elementos na teoria da decis&o

* |dentificar os principais sensores e atuadores em robdtica e automacgao + Propor algoritmos de aprendizagem para resolver problemas de decisio



Médulo 7. Visao artificial
*+ Estabelecer como funciona o sistema de visdo humana e como uma imagem ¢ digitalizada
* Analisar a evolugdo da viséo artificial
+ Avaliar as técnicas de aquisicao de imagem

+ Gerar conhecimento especializado sobre os sistemas de iluminagao como um fator importante
no processamento de imagens.

* |dentificar os sistemas dpticos existentes e avaliar seu uso
* Examinar os sistemas de visdo 3D e como esses sistemas déo profundidade as imagens

+ Desenvolver os diferentes sistemas que existem fora do campo visivel ao olho humano

Mddulo 8. Aplicacdes e estado da arte
* Analisar o uso da viséo artificial em aplicagdes industriais

+ Determinar como a visao se aplica a revolugao do veiculo autbnomo
+ Analisar imagens na criagdo de contetdo

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

+ Analisar 0 uso da visao em aplicagdes comerciais

+ Determinar como os robds tém olhos através da visdo artificial e como ela se aplica as
viagens espaciais

+ Estabelecer o que é realidade aumentada e campos de uso

+ Analisar a revolugéo do Cloud Computing

+ Apresentar o estado da arte e 0 que 0s proximos anos nos reservam
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Modulo 9. Técnicas de Visao Artificial em Robédtica: Processamento e analise
de imagens

+ Analisar e entender a importancia dos sistemas de visao na robdtica

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

+ |dentificar técnicas para extrair informagdes dos dados dos sensores

+ Aplicar ferramentas de processamento de informacdes visuais

+ Desenvolver 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 fungéo dos resultados

Mddulo 10. Sistemas de Percepgao Visual de Rob6s com Aprendizagem Automatica

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

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

* Reutilizar as redes neurais existentes em novas aplicagbes usando o Transfer learning
+ |dentificar novos campos de aplicagdo de redes neurais generativas

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

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

* Examinar a implantacao de sistemas de visao por aprendizagem em sistemas reais e embutidos
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Médulo 11. SLAM Visual. Localizagao de robos e mapeamento simultaneo
através de técnicas de Visao Artificial

+ Concretizar a estrutura basica de um sistema de Localizagdo e Mapeamento Simultdneo (SLAM)

+ |dentificar os sensores basicos usados na Localizagdo e Mapeamento Simultaneo (SLAM visual)

* Estabelecer os limites e as capacidades do SLAM visual

+ Compilar as nogoes basicas de geometria projetiva e epipolar para entender os processos
de projecao de imagens

+ |dentificar as principais tecnologias do SLAM visual: Filtragem Gaussiana, Otimizagao e detecg&o
de fechamento de loop

* Descrever em detalhes o funcionamento dos principais algoritmos de SLAM visual

+ Analisar como realizar 0 ajuste e a parametrizagao dos algoritmos SLAM

Mddulo 12. Aplicagao a Robética das Tecnologias de Realidade Virtual e Aumentada
* Determinar as diferengas entre os diversos tipos de realidades
+ Analisar os padrbes atuais para modelagem de elementos virtuais
* Examinar os periféricos mais comumente usados em ambientes imersivos
+ Definir modelos geométricos de robos
+ Avaliar os motores fisicos para modelagem dinamica e cinematica de robos

+ Desenvolver projetos de Realidade Virtual e Realidade Aumentada

Médulo 13. Sistemas de comunicagao e interagao com robés
+ Analisar as estratégias atuais de processamento da linguagem natural: heuristicas, estocasticas,
baseadas em redes neurais, aprendizagem baseada em reforgo
+ Avaliar os beneficios e fraquezas do desenvolvimento de sistemas de interagao transversais,
ou focados em uma situagado especifica

+ Especificar os problemas ambientais a serem resolvidos para uma comunicagéo eficaz
com o robd

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

+ Combinar estratégias de reconhecimento de padrées para inferir as intengdes do interlocutor
e responder a elas da melhor maneira possivel

+ Determinar a expressividade otimizada do rob6 com base em sua funcionalidade e ambiente
e aplicar técnicas de analise emocional para adaptar sua resposta

* Propor estratégias hibridas para interagdo com o robé: vocal, tétil e visual

Mddulo 14. Processamento digital de imagens
+ Examinar as bibliotecas de processamento de imagens digitais comerciais e de codigo aberto

+ Determiar o que é uma imagem digital e avaliar as operagdes fundamentais para poder
trabalhar com elas.

* Apresentar os filtros em imagens

+ Analisar a importancia e o uso dos histogramas

+ Apresentar as ferramentas para modificar de imagens pixel a pixel
* Propor ferramentas de segmentagéo de imagem

+ Analisar as operagdes morfoldgicas e suas aplicagoes

+ Determinar a metodologia na calibracdo de imagens

+ Avaliar os métodos para segmentar imagens com visdo convencional

Mddulo 15. Processamento digital de imagens avangado
+ Examinar os filtros avangados de processamento digital de imagem

+ Determinar as ferramentas de analise e extragédo de contornos
+ Analisar os algoritmos de busca de objetos

+ Demonstrando como trabalhar com imagens calibradas

+ Analisar técnicas matematicas para a analise de geometrias

* Avaliar diferentes opgdes na composicao da imagem

+ Desenvolver a interface do usuério



Médulo 16. Processamento de imagens 3D
¢ Examinar uma imagem 3D
+ Analisar o software utilizado para o processamento de dados 3D
+ Desenvolvendo o open3D
+ Determinar os dados relevantes de uma imagem 3D
+ Demonstrar as ferramentas de visualizagao
* Definir filtros para a eliminagdo de ruido
* Propor ferramentas para calculos geométricos
+ Analisar metodologias de deteccdo de objetos
* Avaliar métodos de triangulagdo e reconstrucéo de cenas

Médulo 17. Redes convolucionais e classificagao da imagem
+ Gerar conhecimento especializado sobre redes neurais convolucionais
+ Estabelecer as métricas de avaliacédo
* Analisar o funcionamento das CNNs para classificagao de imagens
*+ Avaliar o Data Augmentation
* Propor técnicas para evitar o Overfitting
+ Examinar as diferentes arquiteturas
+ Compilar os métodos de inferéncia

Mddulo 18. Detecgao de objetos
* Analisar como funcionam as redes de detecgdo de objetos
* Examinar os métodos tradicionais
* Determinar as métricas de avaliagdo
* |dentificar os principais datasets utilizados no mercado
+ Propor arquiteturas do tipo Two Stage Object Detector
* Analisar Métodos de Fine Tunning
* Examinar diferentes arquiteturas tipo Single Shoot
* Estabelecer algoritmos de rastreamento de objetos

* Implementar a detecg&o e o0 monitoramento de pessoas

Objetivos | 15 tecn

Mddulo 19. Segmentacao de imagens com deep learning
+ Analisar como funcionam as redes de segmentagdo semantica
+ Avaliar os métodos tradicionais
+ Examinar as métricas de avaliagdo e diferentes arquiteturas
+ Examinar os dominios de video e pontos de nuvem

+ Aplicar os conceitos tedricos por meio de diferentes exemplos

Médulo 20. Segmentagao de Imagens e Técnicas Avangadas de visao computadorizada
+ Desenvolver conhecimento especializado sobre a gestao de ferramentas

+ Examinar a segmentagdo semantica na medicina
+ |dentificar a estrutura de um projeto de segmentacéo
* Analisar os autocodificadores

+ Desenvolver as redes adversarias generativas

Prepare-se para enfrentar os desafios da
robotica do futuro e contribuir para o avango
da tecnologia em diversos setores”
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Competencias

Durante o desenvolvimento do Advanced Master em Robdtica e Visao Artificial, os alunos
desenvolverdao uma ampla variedade de habilidades que Ihes permitirao se destacar
nesse campo da robotica. Dessa forma, os estudantes adquirirdo habilidades essenciais

em programacao de robos, sistemas embarcados, navegacéao e localizacao, além da

implementagéo de algoritmos de aprendizado de maquina. Além disso, aprenderdo

a lidar com problemas complexos no planejamento e controle de sistemas roboticos,
enfrentando desafios éticos e de seguranga na criagao de solucdes inovadoras e efetivas
em diferentes setores da indUstria.




Competéncias |17 tec':

@ @ Aprofunde-se em algoritmos de aprendizado

de maquina para aprimorar a autonomia e a
capacidade de tomada de decisdo dos robds”
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Competéncias gerais

+ Dominar as ferramentas de virtualizagao mais utilizadas na atualidade

* Projetar ambientes robdticos virtuais

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

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

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

+ Desenvolver ferramentas que combinem diferentes técnicas de visdo computadorizada

+ Estabelecer regras para analise de problemas

Analise técnicas de navegacao
e localizagdo para garantir um
movimento fluido e seguro dos
robds em ambientes dinamicos”



Competéncias especificas

* |dentificar os sistemas de interagdo multimodal e sua integragdo com o resto dos componentes
dorobd

* Implementar projetos proprios de Realidade Virtual e Aumentada
* Propor aplicacbes 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 implementagao e manutencao de sistemas de percepcao

+ Determinar estratégias de integragao de um sistema de didlogo como parte do comportamento
béasico do robo

+ Analisar as habilidades de programacéo e configuracéo de dispositivos

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

+ Estabelecer métodos para o processamento de imagens 3D

* Conhecer as matematicas por tras das redes neurais

Competéncias |19 tecn

+ Propor métodos de inferéncia

+ Gerar conhecimento especializado sobre as redes neurais de detecgéo de objetos e suas métricas.
+ |dentificar as diferentes arquiteturas

+ Examinar os algoritmos de rastreamento e suas métricas

+ |dentificar as arquiteturas mais comuns

+ Aplicar a correta funcéo de custo para treinamento

+ Analisar fontes de dados (datasets) publicos

+ Examinar diferentes ferramentas de etiquetagem

+ Desenvolver as principais fases de um projeto baseado na segmentagao

+ Examinar os algoritmos de filtragem, morfologia, modificagdo de pixels, entre outros
+ Gerar conhecimento especializado sobre Deep Learning e analisar, por que agora

+ Desenvolver as redes neurais convolucionais
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Direcao do curso

O Advanced Master em Robdtica e Viséo Artificial conta com um corpo docente altamente
qualificado, composto por especialistas em robdtica, ciéncia da computagao e engenharia,
com destacada experiéncia no campo académico e profissional Além disso, esse excelente
corpo docente possui experiéncia em pesquisa e desenvolvimento de solugoes roboticas
inovadoras, tendo trabalhado em projetos de grande porte em diversas industrias. Isso traz
a todo o conteldo uma abordagem pratica distintiva, extraida da propria experiéncia do

corpo docente.




Diregdo do curso | 21 tec':

Impulsione sua carreira com uma
capacitacao de qualidade, respaldada
por profissionais comprometidos

e destacados no campo da robotica"
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Diretor Internacional Convidado

Seshu Motamarri € um especialista em automacgao e robética com mais de 20 anos de experiéncia
em diversas industrias, incluindo comércio eletronico, automotiva, petréleo e gas, alimentagéo e
farmacéutica. Ao longo de sua carreira, especializou-se na gestao de engenharia e inovagao, bem
como na implementagdo de novas tecnologias, sempre buscando solugdes escalaveis e eficientes.
Além disso, fez contribuigdes importantes na introdugdo de produtos e solugdes que otimizam

tanto a seguranga quanto a produtividade em ambientes industriais complexos.

Também ocupou cargos de destaque, incluindo Diretor Sénior de Automagao e Robética na
3M, onde lidera equipes multifuncionais para desenvolver e implementar solu¢des avangadas de
automacgao. Na Amazon, seu papel como Lider Técnico levou-o a gerenciar projetos que melhoraram
significativamente a cadeia de suprimentos global, como o sistema de ensacamento semiautomatico
“SmartPac” e a solugao robética inteligente de coleta e armazenagem. Suas habilidades em
gestdo de projetos, planejamento operacional e desenvolvimento de produtos permitiram-lhe obter

excelentes resultados em projetos de grande porte.

Em nivel internacional, é reconhecido por suas realizagdes em Informatica. Foi premiado com o
prestigiado Door Desk Award da Amazon, entregue por Jeff Bezos, e recebeu o prémio de Exceléncia
em Seguranga na Manufatura, refletindo sua abordagem pratica e engenhosa. Além disso, foi
um “Bar Raiser” na Amazon, participando de mais de 100 entrevistas como avaliador objetivo

no processo de recrutamento.

Ele possui varias patentes e publicagdes em engenharia elétrica e seguranca funcional, reforgando
seu impacto no desenvolvimento de tecnologias avangadas. Seus projetos foram implementados
globalmente, com destaque em regides como América do Norte, Europa, Japao e india, onde

impulsionou a adogdo de solugdes sustentaveis nos setores industriais e de comércio eletronico.
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Sr. Motamarri, Seshu

+ Diretor Sénior de Tecnologia de Manufatura Global na 3M,

Arkansas, Estados Unidos
+ Diretor de Automacao e Robdtica na Tyson Foods
+ Gerente de Desenvolvimento de Hardware Ill na Amazon
+ Lider de Automacao na Corning Incorporated
+ Fundador e membro da Quest Automation LLC

Gracas a TECH, vocé podera
aprender com os melhores
profissionais do mundo”
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Diregao

Dr. Felipe Ramén Fabresse
* Engenheiro de Software Sénior na Acurable
Engenheiro de Software da NLP em Intel Corporation
Engenheiro de Software da CATEC em Indisys
Pesquisador em Robdtica na Universidade de Sevilha
Doutorado Cum Laude em Robotica, Sistemas Auténomos e Telerobotica pela Universidade de Sevilha
Formado em Engenharia Informatica Superior pela Universidade de Sevilha

Mestrado em Robdtica, Automatica e Telematica pela Universidade de Sevilha

Sr. Sergio Redondo Cabanillas

* Especialista em Pesquisa e Desenvolvimento em Visado Artificial na BCN Vision

* Chefe da equipe de desenvolvimento e backoffice. BCN Vision

* Gestor de projetos e desenvolvimento de solugdes de visao artificial

* Técnico de som. Media Arts Studio

* Engenharia Técnica em Telecomunicagdes Especializagdo em Imagem e Som na Universidade Politécnica da Catalunha
* Formado em Inteligéncia Artificial aplicada a Industria. Universidade Autébnoma de Barcelona

* Ciclo de Capacitagao de Nivel Superior em Som. CP Villar
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Professores
Pablo ifiigo Blasco Sr. Pablo J. Rosado Junquera
* Engenheiro de Software na PlainConcepts * Engenheiro Especialista em Robdtica e Automacéo
+ Fundador da Intelligent Behavior Robots + Engenheiro de Automagéao e Controle de P&D e na Becton Dickinson & Company
* Engenheiro de Robdtica no Centro Avancado de Tecnologias Aeroespaciais CATEC * Engenheiro de Sistemas de Controle Logistico da Amazon na Dematic
+ Desenvolvedor e Consultor na Syderis * Engenheiro de Automagao e Controles da Aries Ingenieria y Sistemas
+ Doutorado em Engenharia Informética industrial pela Universidade de Sevilha + Formado em Engenharia Energética e Materiais na Universidade Rey Juan Carlos
* Formado em Engenharia Informatica na Universidade de Sevilha + Mestrado em Robotica e Automacgao na Universidad Politécnica de Madrid
* Mestrado em Engenharia e Tecnologia de Software * Mestrado em Engenharia Industrial na Universidade de Alcala
Sr. Roberto Campos Ortiz Dr. Antonio Enrique Jiménez Cano
* Engenheiro de Software. Quasar Scence Resources + Engenheiro de Aeronautical Data Fusion Engineer

+ Engenheiro de Software na Agéncia Espacial Européia (ESA-ESAC) para a missdo Solar Orbiter + Pesquisador em projetos europeus (ARCAS, AEROARMS e AEROBI) na Universidade de Sevilha

*+ Criador de conteudo e especialista em Inteligéncia Artificial no curso: “Inteligéncia Artificial: * Pesquisador em Sistemas de Navegagao no CNRS-LAAS
Atecnologia do presente e futuro’ para o Governo Regional Andaluz Grupo Euroformac + Desenvolvedor do sistema LAAS MBZIRC2020
+ Cientista de Computagéo Quantica. Zapata Computing Inc + Grupo de Robdtica, Visdo e Controle (GRVC) da Universidade de Sevilha
+ Formado em Engenharia Informatica pela Universidade Carlos Il + Doutor em Automatizacdo, Eletronica e Telecomunicag@es na Universidade de Sevilha
* Mestrado em Ciéncias e Tecnologia Informatica na Universidade Carlos Ill + Formado em Engenharia Automatica e Eletronica Industrial na Universidade de Sevilha

+ Formado em Engenharia Técnica em Informatica de Sistemas pela Universidade de Sevilha
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Dr. David Alejo Teissiére
+ 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 Automatizagéo, Robdtica e Telematica na Universidade de Sevilha
* Formado em Engenharia Superior de Telecomunicagao pela Universidade de Sevilha

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

Dr. Francisco Javier Pérez Grau
* Responsavel da Unidade de Percepcéo e Software da CATEC
+ R&D Project Manager em CATEC
¢ R&D Project Engineer em CATEC
* Professor associado na Universidade de Cadiz
* Professor associado na Universidade internacional de Andaluzia
+ Pesquisador do Grupo de Robdtica e Percepcao da Universidade de Zurique
+ Pesquisador no Centro Australiano de Robdtica de Campo da Universidade de Sydney
* Doutor em Robdtica e Sistemas Auténomos pela Universidade de Sevilha

+ Graduado em Engenharia de Telecomunicacdes e Engenharia de Redes e Computadores
pela Universidade de Sevilha



Sr. José Angel Gutiérrez Olabarria
* Engenheiro especializado em visdo artificial e sensores Gestao de projetos, andlise e projetos
de software e programacao C de aplicacdes de controle de qualidade e computagao industrial

* Gerente de Mercado para o setor siderurgico, desempenhando fungdes como contato com
o cliente, contratagéo, planos de mercado e contas estratégicas.

* Engenheiro de computacao; Universidade de Deusto

* Mestrado em Robdtica e Automacgao. ETSII/IT de Bilbao

+ Curso de Estudos Avangados (DEA) do programa de doutorado em automatizagéo e
eletronica. ETSII/IT de Bilbao

Dr. Fernando Caballero Benitez

* Pesquisador no projeto europeu COMETS, AWARE, ARCAS e SIAR

+ Formado em Engenharia de Telecomunicagdes na Universidade de Sevilha

+ Doutorado em Engenharia de Telecomunicagoes pela Universidade de Sevilha

+ Professor de Engenharia de Sistemas e Automatizagé@o na Universidade de Sevilha

+ Editor associado da revista Robotics and Automation Letters
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Dr. Juan Manuel Lucas Cuesta

* Engenheiro Sénior de Software e Analista da Indizen - Believe in Talent

+ Engenheiro Sénior de Software e Analista da Krell Consulting e IMAGINA Artificial Intelligence
+ Engenheiro de Software da Intel Corporation

+ Engenheiro de Software na Intelligent Dialogue Systems

+ Doutor em Engenharia Eletronica de Sistemas para ambientes inteligentes pela Universidade
Politécnica de Madri

* Formado em Engenharia de Telecomunicagoes pela Universidade Politécnica de Madri

+ Mestrado em Engenharia Eletronica de Sistemas para Ambientes Inteligentes pela
Universidade Politécnica de Madri

Sr. Jordi Enrich Llopart

+ Diretor de tecnologia da Benvision - Viséo artificial
+ Engenheiro de projetos e aplicagdes. Benvision - Visdo artificial
* Engenheiro de projetos e aplicacdes. PICVISA Machine Vision

+ Formado em Engenharia Técnica de Telecomunicagoes. Especializagdo em Imagem e Som
pela Escola Universitaria de Engenharia de Terrassa (EET) / Universitat Politécnica de
Catalunya (UPC).

+ MPM - Master in Project Management. Universidade La Salle — Universitat Ramon Llull
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Dra. Meritxell Riera i Marin
+ Desenvolvedora de Sistemas de Deep Learning na Sycai Medical. Barcelona
+ Pesquisadora Centre National da Recherche Scientifique (CNRS). Marselha, Franga
* Engenheira de software. Zhilabs. Barcelona
+ [T Technician, Mobile World Congress
+ Engenheira de software. Avanade. Barcelona
* Engenharia de Telecomunicagdes na UPC Barcelona

+ Mestrado em Ciéncias: Spécialité Signal, image, systémes embarqués, automatique (SISEA)
em IMT Atlantique. Pays de la Loire - Brest, Franga

* Mestrado em Engenharia de Telecomunicagdes na UPC Barcelona

Sr. Diego Pedro Gonzalez Gonzalez
+ Arquiteto de software para sistemas baseados em Inteligéncia Artificial

+ Desenvolvedor de aplicagbes de Deep Learning e Machine Learning

* Arquiteto de software para sistemas incorporados para aplicagdes de seguranca ferroviaria.
+ Desenvolvedor de drivers para Linux

* Engenheiro de sistemas para equipamentos de via ferrovidria

* Engenheiro de Sistemas Embutidos

* Engenheiro em Deep Learning

+ Mestrado Oficial em Inteligéncia Artificial pela Universidade Internacional de La Rioja

* Engenheiro Industrial da Universidade Miguel Hernandez

Sra. Clara Garcia Moll

* Engenheira de computagao visual junior da LabLENI

+ Engenheira de Visdo Computadorizada. Satellogic

+ Desenvolvedora Full Stack. Grupo Catfons

+ Engenheira de Sistemas Audiovisuais. Universitat Pompeu Fabra (Barcelona)

+ Mestrado em Visdo Computadorizada Universidade Autbnoma de Barcelona

Sr. Alejandro Olivo Garcia

+ Vision Application Engineer na Bcnvision

+ Formado em Engenharia de Tecnologias Industriais pela Escola Técnica Superior de Engenharia
Industrial, UPCT

+ Mestrado em Engenharia Industriais pela Escola Técnica Superior de Engenharia Industrial, UPCT
+ Bolsa de Estudos de Pesquisa: MTorres

* Programacao C# .NET em aplicagOes de visdo artificial

Sr. Antoni Bigata Casademunt

+ Engenheiro de Percepgédo no Centro de Visdo Computacional (CVC)
* Engenheiro de Machine Learning em Visium SA, Suica
+ Formado em Microtecnologia pela Escola Politécnica Federal de Lausana (EPFL)

+ Mestre em Robotica pela Escola Politécnica Federal de Lausana (EPFL)



Sr. Alex Solé Gémez
+ Pesquisador da Vicomtech no departamento de Intelligent Security Video Analytics

* Mestrado em Telecommunications Engineering, mengao em Sistemas Audiovisuais pela
Universitat Politécnica de Catalunya

* BSc em Telecommunications Technologies and Services Engineering, mencéo em Sistemas
Audiovisuais pela Universitat Politécnica de Catalunya

Sr. Felipe Higon Martinez
* Engenheiro eletronico, de telecomunicagdes e de informatica
* Engenheiro de Validagéo e Prototipos
* Engenheiro de Aplicativos
* Engenheiro de Suporte
* Mestrado em Inteligéncia Artificial Avangada e Aplicada IA3
* Engenheiro Técnico em Telecomunicagdes

+ Formado em Engenharia Eletronica pela Universidade de Valéncia

Direcdo do curso |29 tecn

Sr. Guillem Delgago Gonzalo
* Pesquisador de Computer Vision e Inteligéncia Artificial na Vicomtech
+ Engenheiro de Computer Vision e Inteligéncia Artificial em Gestoos
* Engenheiro Junior da Sogeti
+ Formado em Engenharia de Sistemas Audiovisuais pela Universitat Politecnica de Catalunya.
+ Mestrado em Computer Vision na Universitat Autonoma de Barcelona
+ Formado em Ciéncias da Computacéo pela Aalto University
* Formado em Sistemas Audiovisuais UPC — ETSETB Telecos BCN
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Estrutura e conteudo

O Advanced Master em Robdtica e Visado Artificial foi projetado com uma estrutura
e conteldo que garantem uma capacitagao abrangente e especializada no campo.
O programa é desenvolvido ao longo de diversos modulos, comegando com conceitos
basicos e progredindo gradualmente para tépicos mais complexos e especificos.
Os alunos teréo a oportunidade de aprender sobre o design, programacéao e controle de
robds, assim como algoritmos de visao artificial e técnicas de aprendizado de maquina.
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Aprimore sua aprendizagem por meio de uma
abordagem pratica e teorica, que permitira que
vocé enfrente desafios reais no mundo da robotica”



tecn 32|Estrutura e conteddo

Médulo 1. Robdtica. Projeto e modelagem de robds 1.7.  Robbs moveis terrestres
1.7.1.  Tipos de robds moveis terrestres
1.7.2.  Cinematica

1.1.  Robodtica e Industria 4.0
1.1.1.  Robotica e Industria 4.0
1.1.2.  Campos de aplicagdo e casos de uso

1.7.3.  Dindmica
1.7.4.  Simulagao

1.1.3.  Subareas de especializagao em Robotica
1.8.  Robds moveis aéreos

1.2, Arquiteturas de hardware e software de robds

1.2.1.  Arquiteturas hardware e tempo real 181, Tipos de robos moveis aéreos

1.2.2.  Arquiteturas de software de robs 182 Cinematica

1.2.3.  Modelos de comunicagao e tecnologias de Middleware 183 Dinamica

1.2.4. Integragdo de software com Robot Operating System (ROS) ! 84 S’|mglagaol ]
1.9.  Robds moveis aquaticos
1.9.1. Tipos de robds mdveis aquaticos

1.9.2.  Cinematica

1.3, Modelagem matematica de robos

1.3.1.  Representagao matematica de solidos rigidos

1.3.2.  Rotagdes e translagoes

1.3.3.  Representagao hierarquica do estado

1.3.4.  Representacao distribuida do estado em ROS (Biblioteca TF)
1.4.  Cinematica e dinamica de robds

1.9.3.  Dindmica
1.9.4.  Simulagdo
1.10. Robds bioinspirados

1.4.1. Cinemética 1.10.1. Humanodides

1.4.2.  Dinamica

1.43.  Robbs subatuados

1.4.4.  Robds redundantes
1.5, Modelagem de robos e simulagdo Médulo 2. Agentes inteligentes. Aplicagéo da Inteligéncia Artificial a Robos

1.5.1.  Tecnologias de modelagem de robos e Softbots

1.5.2.  Modelagem de robés com URDF

1.5.3.  Simulagao de robos

1.54.  Modelagem com simulador Gazebo
1.6.  Robds manipuladores

1.6.1.  Tipos de rob6s manipuladores

1.10.2. Robbs com quatro ou mais pernas
1.10.3. Robb6s modulares
1.70.4. Robds com pegas flexiveis (Soft-Robotics)

2.1 Agentes Inteligentes e Inteligéncia Artificial
2.1.7.  Robos inteligentes. Inteligéncia Artificial
2.1.2.  Agentes inteligentes.
2.1.2.1. Agentes hardware. Robds
2.1.2.2. Agentes software. Softbots
2.1.3.  Aplicagbes na Robodtica

1.6.2. Cineméatica
1.6.3.  Dindmica
1.6.4.  Simulagao



2.2.

2.3.

2.4.

2.5.
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Conex&o cérebro e argoritmo

2.2.1. Inspiracao 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 o Deep Learning

Algoritmos de busca no espago de solugbes

2.3.1.  Elementos na busca no espacgo de solugdes

2.3.2.  Algoritmos de busca de solugdes para problemas de Inteligéncia Artificial
2.3.3.  Aplicagdes de algoritmos de busca e otimizagéo

2.3.4.  Algoritmos de busca aplicados a aprendizagem automatica
Aprendizado de maquina

2.4.1.  Aprendizado de maquina

2.4.2.  Algoritmos de aprendizagem supervisionada

2.4.3.  Algoritmos de aprendizagem nao supervisionada

2.4.4.  Algoritmos de Aprendizagem por Reforgo

Aprendizagem supervisionada

2.5.1.  Métodos de aprendizagem supervisionada

2.5.2.  Arvores de decisdo para classificacdo

2.5.3.  Maquinas de suporte de vetores

2.5.4.  Redes neurais artificiais

2.55.  Aplicagbes da aprendizagem supervisionada

2.6. Aprendizagem nao supervisionada

2.6.1.  Aprendizagem n&o supervisionada
2.6.2.  Redes de Kohonen

2.6.3. Mapas auto-organizados

2.6.4.  Algoritmo K-médias

2.7. Aprendizagem por reforgo

2.7.1.  Aprendizagem por reforgo

2.7.2.  Agentes baseados nos processos Markov
2.7.3.  Algoritmos de Aprendizagem por Reforgo
2.7.4.  Aprendizagem por Reforgo aplicado a Robdtica
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2.8.

29.

Inferéncia probabilistica

2.8.1.
2.8.2.
2.83.
2.84.
2.8.5.

Inferéncia probabilistica

Tipos de inferéncia e definigdo do método

A inferéncia Bayesiana como um estudo de caso
Técnicas de inferéncia ndo paramétricas

Filtros Gaussianos

Da teoria a pratica: desenvolvendo um agente inteligente robdtico

29.1.
29.2.
293.
29.4.
2.9.5.

Inclusdo de médulos de aprendizagem supervisionada em um agente robotico
Inclusdo de modulos de aprendizagem por Reforco em um agente robdtico
Arquitetura de um agente robdtico controlado por Inteligéncia Artificial
Ferramentas profissionais para a implementacéo de agentes inteligentes
Fases na implementacéo de algoritmos de IA em agentes robéticos

Maédulo 3. Deep Learning

3.1.

3.2.

3.3.

Inteligéncia artificial

3.1.1.
3.1.2.
3.1.3.

Machine Learning
Deep Learning
A explosao do Deep Learning. Por que agora?

Redes Neurais

3.2.1.
3.2.2.
3.2.3.
3.2.4.
3.2.5.
3.2.6.

A rede neural

Usos das redes neurais
Regressao linear e perceptron
Forward propagation
Backpropagation

Feature vectors

Loss Functions

3.3.1.
3.3.2.
3.3.3.

Loss Functions
Tipos de Loss Functions
Escolha da Loss functions

3.4.

3.5.

3.6.

3.7.

3.8.

Fungoes de ativagao

3.4.1.  Funcgdes de ativagao

3.4.2.  Fungoes lineares

3.4.3.  Fungdes ndo lineares

3.4.4.  Output x Hidden Layer Activation Functions
Regularizagao e normalizagao

3.5.1.  Regularizagao e normalizagao

3.5.2.  Overfitting and Data Augmentation

3.5.3.  Regularization methods: L1, L2 and Dropout
3.5.4.  Normalization methods: Batch, Weight, Layer
Otimizagao

3.6.1.  Gradient Descent

3.6.2. Stochastic Gradient Descent

3.6.3.  Mini Batch Gradient Descent

3.6.4.  Momentum

3.6.5  Adam

Hyperparameter Tuning e pesos

3.7.1.  Os hiperparametros

3.7.2. Batch Size x Learning Rate x Step Decay
3.7.3. Pesos

Métricas de avaliagao de uma rede neural

3.8.1.  Accuracy

3.8.2.  Dice coefficient

3.8.3.  Sensitivity x Specificity/Recall x Precisdo
3.8.4. CurvaROC (AUC)

3.8.5.  Fl-score

3.8.6. Matriz de confusédo

3.8.7.  Cross-validation



3.9.

3.10.

Frameworks e Hardware

3.9.1.  Tensor Flow

3.9.2.  Pytorch

3.9.3. Caffe

394. Keras

3.9.5. Hardware para a fase de treino
Criagao de uma rede neural - treinamento e validagao
3.10.1. Dataset

3.10.2. Construgao da rede

3.10.3. Treinamento

3.10.4 . Visualizagao de resultados

Mddulo 4. A robdtica na automacao de processos industriais

4.1.

4.2.

4.3.

4.4,

Design de sistemas automatizados

4.1.1.  Arquiteturas de hardware

4.1.2. Controladores l6gicos programaveis

4.1.3. Redes de comunicagao industrial

Projeto elétrico avangado I: automagao

4.2.1. Projeto de painéis elétricos e simbologia
4.2.2.  Circuitos de poténcia e controle. Harmonicas
423. Elementos de protegao e aterramento
Projeto elétrico avangado II: determinismo e seguranga
4.3.1. Seguranga das maquinas e redundancia
4.3.2. Relés de seguranca e disparadores

4.33. PLCsde seguranca

4.3.4. Redes seguras

Funcionamento elétrico

4.4.1.  Motores e servomotores

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

4.5.

4.6.

4.7.

4.8.

4.9.

4.10.
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Acionamento hidraulico e pneumatico

4.51.  Projeto hidraulico e simbologia

4.52.  Projeto pneumatico e simbologia

4.53.  Ambientes ATEX em automagao

Transdutores em Robotica e Automagao

4.6.1.  Medigdo de posigéao e velocidade

4.6.2.  Medigdo de forga e temperatura

46.3. Medida de presenga

4.6.4. Sensores para Vvisdo

Programacao e configuragao de controladores légicos programaveis PLCs
47.1.  Programagao PLC: LD

4.7.2.  Programacgéo PLC: ST

4.7.3.  Programacéao PLC: FBD e CFC

47.4.  Programacgao PLC: SFC

Programacéo e configuragdo de equipamentos em plantas industriais
4.8.1.  Programacao de variadores e controladores

4.8.2.  Programacgao de HMI

4.8.3.  Programacéo de rob6s manipuladores

Programacao e configuragéo de equipamentos Tl industriais

49.1. Programacéo de sistemas de visao

49.2.  Programacao de SCADA/software

49.3. Configuragéo de redes

Implementagao de automatismos

4.10.1. Projeto de maquinas de estado

4.10.2. Implementagao de maquinas de estado em PLCs

4.10.3. Implementagéo de sistemas de controle analégico PID em PLCs
4.10.4. Manutengao da automacao e higiene do codigo

4.10.5. Simulagdo de automatismos e plantas

tecn
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Modulo 5. Sistemas de Controle Automatico em Robdtica 5.8. Controle baseado em técnicas de aprendizagem automatica
5.8.1.  Controle por aprendizagem supervisionada
5.8.2.  Controle por aprendizagem reforgado
5.8.3.  Controle por aprendizagem n&do supervisionada
59. Controle baseado em viséo
5.9.1.  Visual Servoing baseado em posigao
59.2.  Visual Servoing baseado em imagem
59.3.  Visual Servoing hibrido
5.10. Controle preditivo
5.10.1. Modelagem e estimativa de estado
5.10.2. MPC aplicado a Rob6s Moveis
5.10.3. MPC aplicado aos UAVs

51. Anadlise e design de sistemas N&o linear

5.1.1. Andlise e modelagem de sistemas nao lineares
51.2.  Controle com retroalimentagao
51.3. Linearizagao por retroalimentagao
5.2.  Projeto de técnicas de controle para sistemas néo lineares avangados
52.1.  Controle em modo deslizante (Sliding Mode control)
5.2.2.  Controle baseado em Lyapunov e Backstepping
52.3. Controle baseado em passividade
5.3.  Arquiteturas de controle
53.1. 0O paradigma da robotica
5.3.2.  Arquiteturas de controle
5.3.3. Aplicagbes e exemplos de arquiteturas de controle Médulo 6. Algoritmos de planejamento de robds
5.4.  Controle de movimento para bragos roboticos
54.1. Modelagem cinematica e dinamica

6.1.  Algoritmos de planejamento classicos
6.1.1.  Planejamento discreto: espago de estados
6.1.2.  Problemas de planejamento em Robdtica. Modelos de sistemas roboticos
6.1.3.  Classificagao de planejadores

5.4.2. Controle no espago das articulagbes
54.3. Controle no espago operacional

55.  Controle de forga em atuadores : o . L
6.2. O problema de planejamento da trajetéria em robds maoveis

6.2.1. Formas de representagao do ambiente: grafos
6.2.2.  Algoritmos de busca em grafos
6.2.3. Introdugdo de custos nos grafos

5.5.1.  Controle de forga
5.5.2.  Controle de Impedancia
5.5.3.  Controle hibrido
5.6.  Robbs moveis terrestres
5.6.1. Equagdes de movimento
5.6.2.  Técnicas de controle para robds terrestres
5.6.3.  Manipuladores moveis
5.7. Robbs moveis aéreos

6.2.4. Algoritmos de busca em grafos pesados
6.2.5.  Algoritmos com enfoque de qualquer angulo
6.3.  Planejamento em sistemas robdticos de alta dimensionalidade
6.3.1.  Problemas de Robdtica de alta dimensionalidade: manipuladores
6.3.2.  Modelo cinematico direto/inverso
6.3.3.  Algoritmos de planejamento de amostragem PRM e RRT
6.3.4.  Planejamento para restrigdes dinamicas

5.7.1. Equagbes de movimento
5.7.2. Técnicas de controle para robds aéreos
5.7.3.  Manipulagao aérea



6.4.

6.5.

6.6.

6.7.

6.8.

6.9.

6.10.

Planejamento de amostras otimizado

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

6.4.3. Etapa de reconexao: restrigoes dinamicas

6.4.4.  CForest. Planejamento paralelo

Implementagao real de um sistema de planejamento de movimentos
6.5.1.
6.5.2.  Ciclo de agdo, sensorizagao. Aquisicdo de informagdes do ambiente
6.5.3.  Planejamento local e global

Coordenagao em sistemas multi-robd |: sistema centralizado

Problema de planejamento geral. Ambientes dinamicos

6.6.1.  Problema de coordenagéao multi-rob6

6.6.2. Detecgao e resolugdo de colisdes: modificagdo de trajetéria com Algoritmos Genéticos
6.6.3.  Outros algoritmos de bioinspiragéo: enxame de particulas e fogos de artificio
6.6.4.  Algoritmo para evitar colisdes por escolha de manobras

Coordenagao em sistemas multi-rob0 II: abordagens distribuidas |

6.7.1.  Uso de fungdes de objetivo complexas
6.7.2.  Eficiéncia de Pareto
6.7.3.  Algoritmos evolutivos multiobjetivo

Coordenagao em sistemas multi-robd Ill: abordagens distribuidas Il

6.8.1.  Sistemas de planificagdo de ordem 1
6.8.2.  Algoritmo ORCA
6.8.3. Adicionadas de restricdes cinematicas e dinamicas na ORCA

Teoria do planejamento da decisdo

6.9.1.  Teoria da decisao

6.9.2. Sistemas de decisdo sequencial

6.9.3.  Sensores e espagos de informagao

6.9.4. Planejamento de incertezas em sensoriamento e atuagao

Sistemas de planejamento de aprendizagem por reforgo
6.10.1. Obtengdo da recompensa esperada de um sistema
6.10.2. Técnicas de aprendizagem por recompensa média
6.10.3. Aprendizagem por reforgo inverso
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Maddulo 7. Visao artificial

7.1.  Percepgdo humana

7.1.1.  Sistema visual humano

7.1.2. Acor

7.1.3.  Frequéncias visiveis e ndo-visiveis
7.2.  Crobnica da Visao Artificial

7.2.1.  Principios

7.2.2.  Evolugao

7.2.3.  Aimportancia da visdo artificial

7.3.  Composigao da imagem digital

7.3.1.  Aimagem digital
7.3.2. Tipos de imagens
7.3.3.  Espacos de cor
7.34. RGB

735 HSVeHSL

7.36. CMY-CMYK

7.3.7.  YCbCr

7.3.8.  Imagem indexada

7.4.  Sistemas de captagdo de imagem

7.4.1.  Funcionamento de uma camera digital
7.4.2.  Aexposicao correta para cada situagao
7.4.3.  Profundidade do campo

7.44. Resolugdo

7.4.5.  Formatos de imagem

7.46. ModoHDR

7.47. Cameras de alta resolugdo

7.4.8. Cameras de alta velocidade
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7.5.  Sistemas opticos

7.5.1.  Principios otimizados

7.5.2.  Objetivos convencionais

7.5.3.  Objetivos telecéntricos

7.5.4.  Tipos de autofoco

7.5.5.  Distancia focal

7.5.6. Profundidade do campo

7.5.7. Distorgéo otica

7.5.8.  Calibragdo de uma imagem
7.6.  Sistemas de iluminagdo

7.6.1.  Aimportancia da iluminagéo

7.6.2. Resposta frequencial

7.6.3.  lluminagao LED

7.6.4.  lluminagao exterior

7.6.5.  Tipos de iluminagao para aplicagdes industriais Efeitos
7.7.  Sistemas de captagédo 3D

7.7.1. Estéreovisdo

7.7.2.  Triangulagdo

7.7.3. Luzestruturada

7.7.4.  Time of Flight

7.7.5.  Lidar
7.8.  Multi-espectro

7.8.1.  Cameras multiespectrais

7.8.2. Cameras hiperespectrais
7.9.  Espectro proximo nao visivel

7.9.1. Cameras IR

7.9.2. Cameras UV

7.9.3.  Conversdo de ndo visivel para visivel através da iluminagao
7.10. Outras bandas do espectro

7.10.1. Raio-X

7.10.2. Teraherzios
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Mddulo 8. Aplicacdes e estado da arte

8.1.

8.2.

8.3.

8.4.

Aplicagbes industriais

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

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

Pick and place 2D

Bin picking

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

Veiculos autbnomos

8.2.1.
8.2.2.

Assisténcia ao condutor
Conducgéo auténoma

Visdo artificial para a analise de contetdo

8.3.1.
8.3.2.
8.3.3.
8.3.4.
8.3.5.
8.3.6.
8.3.7.

Filtro por conteldo

Moderagao do conteudo visual
Sistemas de monitoramento
Identificagéo de marcas e logotipos
Rotulagem e classificagdo dos videos
Detecgao de mudancga de cena
Extragao de textos ou créditos

Aplicagbes médicas

8.4.1.
8.4.2.
8.4.3.
8.4.4.

Deteccao e localizagé@o de doengas
Cancer e andlise de raios X

Avancos na visao artificial na Covid-19
Assisténcia na sala de cirurgia
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8.5.

8.6.

8.7.

8.8.

8.9.

8.10.

AplicacGes espaciais

8.5.1.  Andlise de imagem por satélite
8.5.2.  Visdo artificial para o estudo do espago
8.5.3. Missdo a Marte

Aplicagbes comerciais

8.6.1.  Control stock

8.6.2.  Video vigilancia, seguranca domeéstica
8.6.3.  Cameras para estacionamento
8.6.4. Céameras de controle populacional
8.6.5. Cémeras de velocidade

Visdo aplicada a robdtica

8.7.1.  Drones

8.7.2. AGV

8.7.3.  Visdo em robos colaborativos
8.7.4.  Osolhos dos robos

Realidade aumentada

8.8.1.  Funcionamento

8.8.2.  Dispositivos.

8.8.3.  Aplicagbes na industria

8.8.4. Aplicagdes comerciais

Cloud Computing

8.9.1.  Plataformas de Cloud Computing
8.9.2. Do Cloud Computing a produgao
Pesquisa e estado da arte

8.10.1. A comunidade cientifica

8.10.2. O que esta sendo produzido?
8.10.3. O futuro da viséo artificial

Médulo 9. Técnicas de visao artificial em robodtica: processamento e analise

de imagens

9.1.

9.2.

9.3.

9.4.

9.5.

9.6.

Visdo por computador
9.1.1.  Visdo por computador

9.1.2.  Elementos de um sistema de visdo computacional

9.1.3.  Ferramentas matematicas
Sensores 6ticos para robatica

9.2.1.  Sensores 06ticos passivos
9.2.2.  Sensores ¢ticos ativos
9.2.3.  Sensores ndo oticos
Aquisicéo de imagens

9.3.1. Representacdo de imagens
9.3.2.  Espago de cores

9.3.3.  Processo de digitalizagao
Geometria das imagens

9.41.  Modelos de lentes

9.42. Modelos de cameras

9.4.3. Calibragdo de cameras
Ferramentas matematicas

9.5.1. Histograma de uma imagem
9.52. Convolugdo

9.5.3.  Transformada de Fourier
Pré-processamento de imagens
9.6.1. Analise de ruidos

9.6.2.  Suavizagéo de imagem
9.6.3.  Aperfeigoamento de imagem



9.7.

9.8.

9.9.

9.10.

Segmentagao de imagens

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

Detecgao de caracteristicas na imagem

9.8.1. Detecgao de pontos de interesse

0.8.2.  Descritores de caracteristicas

9.8.3. Correspondéncias entre caracteristicas

Sistemas de visao 3D

9.9.1.  Percepcdo 3D

9.9.2. Correspondéncia de caracteristicas entre as imagens
9.9.3. Geometria com multiplas vistas

Localizagéo baseada na Visao Artificial
9.10.1. O problema da localizagao de robos
9.10.2. Odometria visual

9.10.3. Fuséo sensorial

Mddulo 10. Sistemas de percepcao visual de robds com aprendizagem automatica
10.1.

10.2.

10.3.

Métodos de aprendizagem n&o supervisionados aplicados a visdo artificial
10.1.1. Clustering

10.1.2. PCA

10.1.3. Nearest Neighbors

10.1.4.  Similarity and matrix decomposition

Métodos de aprendizagem supervisionados aplicados a viséo artificial
10.2.1. Conceito “ Bag of words”

10.2.2.
10.2.3.
10.2.4.
Redes Neurais Profundas: estruturas, Backbones e Transfer Learning

Maquinas de suporte de vetores
Latent Dirichlet Allocation
Redes Neurais

10.4.

10.5.

10.6.

10.7.

10.8.
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10.3.1. Camadas geradoras de Features
10.3.1.1. VGG
10.3.1.2. Densenet
10.3.1.3. ResNet
10.3.1.4. Inception
10.3.1.5. GoogLeNet
10.3.2. Transfer Learning
10.3.3. Os dados. Preparagéo para o treinamento
Visao artificial com aprendizado profundo I: detecgao e segmentagao
10.4.1. Diferencas e semelhancas entre YOLO e SSD
10.4.2. Unet
10.4.3. Outras estruturas
Visdo Computacional com aprendizagem profunda II: Generative Adversarial Networks
10.5.7. Super-resolugao de imagens usando GAN
10.5.2. Criagao de imagens realistas
10.5.3. Scene understanding
Técnicas de aprendizagem para localizagdo e mapeamento em robdtica movel
10.6.1. Detecgéao de fechamento de loop e realocacéo
10.6.2. Magic Leap. Super Point e Super Glue
10.6.3. Depth from Monocular
Inferéncia Bayesiana e modelagem 3D
10.7.1. Modelos Bayesianos e aprendizagem "classica"
10.7.2. Superficies implicitas com processos gaussianos (GPIS)
10.7.3. Segmentagao 3D usando GPIS
10.7.4. Redes neurais para modelagem de superficies 3D
Aplicagbes End-to-End das Redes Neurais Profundas
10.8.1. Sistema End-to-end. Exemplo de identificagéo de pessoas
10.8.2. Manipulagdo de objetos com sensores visuais
10.8.3. Geracdo de movimentos e planejamento com sensores visuais
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10.9. Tecnologias na nuvem para acelerar o desenvolvimento de algoritmos de Deep Learning
10.9.1. Uso de GPU para o Deep Learning
10.9.2. Desenvolvimento agil com Google IColab
10.9.3. GPUs remotas, Google Cloud e AWS
10.10. Implantagao de Redes Neurais em aplicagoes reais
10.10.1. Sistemas embutidos
10.10.2. Implantagdo de Redes Neurais. Uso
10.10.3. Otimizagdes de rede na implantagao, exemplo com o TensorR

Méddulo 11. SLAM Visual. Localizagao de robds e mapeamento simultaneo

através técnicas de Visdo Artificial

11.1. Localizagéo e Mapeamento Simultaneo (SLAM)

11.1.7. Localizagao e Mapeamento Simultaneo. SLAM

11.1.2. Aplicagbes SLAM

11.1.3. Funcionamento do SLAM
11.2. Geometria projetiva

11.2.1. Modelo Pin-Hole

11.2.2. Estimativa de parametros intrinsecos de uma cdmera

11.2.3. Homografia, principios basicos e estimativa

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

11.3.1. Filtro de Kalman

11.3.2. Filtro de informagéo

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

11.4.1. Geometria de camera estéreo

11.4.2. Extragdo e busca de caracteristicas

11.4.3. Filtro Kalman para SLAM estéreo

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

11.5.1. Parametrizagéo de Landmarks em EKF-SLAM

11.5.2. Filtro de Kalman para SLAM monocular

11.5.3. Ajustes de parametros EKF-SLAM monocular
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11.6. Deteccdo de fechamento de loop
11.6.1. Algoritmo de forga bruta
11.6.2. FABMAP
11.6.3. Abstragao usando GIST e HOG
11.6.4. Detecgdo mediante aprendizagem profunda
11.7. Graph-SLAM
11.7.1. Graph-SLAM
11.7.2. RGBD-SLAM
11.7.3. ORB-SLAM
11.8. Direct Visual SLAM
11.8.1.  Analise do algoritmo Direct Visual SLAM
11.8.2. LSD-SLAM
11.8.3. SVO
11.9. Visual Inertial SLAM
11.9.1. Integragao de medidas inerciais
11.9.2. Baixo acoplamento: SOFT-SLAM
11.9.3. Alto acoplamento: Vins-Mono
11.70. Outras tecnologias de SLAM
11.10.1. Aplicagdes além do SLAM visual
11.10.2. Lidar-SLAM
11.10.3. Range-only SLAM

Médulo 12. Aplicagao a Robdtica das Tecnologias de Realidade Virtual

e Aumentada

12.1. Tecnologias imersivas em robdtica
12.1.1. Realidade Virtual em Robdtica
12.1.2. Realidade Aumentada em Robdtica
12.1.3. Realidade Mistas em Robdtica
12.1.4. Diferenga entre realidades

12.2. Construgédo de ambientes virtuais
12.2.1. Materiais e texturas
12.2.2. lluminagéo
12.2.3. Sons e cheiros virtuais
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12.3.

12.4.

12.5.

12.6.

12.7.

12.8.

12.9.

Modelagem de robds em ambientes virtuais

12.3.1. Modelagem geométrica

12.3.2. Modelagem fisica

12.3.3. Padronizagdo dos modelos

Modelagem da dindmica e cinematica dos robés: motores fisicos virtuais
12.4.7. Motores fisicos. Tipologia

12.4.2. Configuragao de um motor fisico

12.4.3. Motores fisicos na industria

Plataformas, periféricos e ferramentas mais comumente utilizadas em Realidade Virtual
12.5.1. Visores de Realidade Virtual

12.5.2. Periféricos de interagéo

12.5.3. Sensores virtuais

Sistemas de Realidade Aumentada

12.6.1. Insergao de elementos virtuais na realidade

12.6.2. Tipos de marcadores visuais

12.6.3. Tecnologias de Realidade Aumentada

Metaverso: ambientes virtuais de agentes inteligentes e pessoas

12.7.1. Criagéo de avatares

12.7.2. Agentes inteligentes em ambientes virtuais

12.7.3. Construgao de ambientes multiusuarios para VR/AR

Criagdo de projetos de Realidade Virtual para Robdtica

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

12.8.3. Recursos de Realidade Virtual

Criagao de projetos de Realidade Aumentada para Robdtica

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

12.9.3. Recursos de Realidade Aumentada

12:10. Teleoperagao de rob6s com dispositivos moveis

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

Méddulo 13. Sistemas de comunicagao e interagao com robos

13.1. Reconhecimento da fala: sistemas estocasticos
13.1.1. Modelagem acustica da fala
13.1.2. Modelos ocultos de Markov
13.1.3. Modelagem linguistica da fala: N-Gramas, gramaticas BNF
13.2. Reconhecimento da fala: Deep Learning
13.2.1. Redes neurais profundas
13.2.2. Redes neurais recorrentes
13.2.3. Células LSTM
13.3. Reconhecimento da fala: prosddia e efeitos ambientais
13.3.1. Ruido ambiente
13.3.2. Reconhecimento de multiplos locutores
13.3.3. Patologias na fala

13.4. Compreensao da linguagem natural: sistemas heuristicos e probabilisticos

13.4.1. Andlise sintatico-semantica: regras linguisticas
13.4.2. Compreensao baseada em regras heuristicas
13.4.3. Sistemas probabilisticos: regressao logistica e SVM
13.4.4. Compreensao baseada em redes neurais
13.5. Gestao do didlogo: estratégias heuristicas/probabilisticas
13.5.7. Intencéo do interlocutor
13.5.2. Dialogo baseado em modelos
13.5.3. Gestao do didlogo estocastico: redes Bayesianas
13.6. Gestdo do didlogo: estratégias avangadas
13.6.1. Sistemas de aprendizagem baseados em reforgos
13.6.2. Sistema baseada em redes neurais
13.6.3. Da fala a intengao em uma Unica rede
13.7. Geragao de respostas e sintese da fala
13.7.1. Geragao de respostas: da ideia ao texto coerente
13.7.2. Sintese da fala por concatenacgdo
13.7.3. Sintese da fala estocastica



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

13.8.2. Adaptagao ao locutor

13.8.3. Adaptagdo ao contexto do didlogo

13.9. Robos e interagdes sociais: reconhecimento, sintese e expressao de emogoes

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

14.2.

14.3.

14.4.

13.9.1. Paradigmas de voz artificial: voz robdtica e voz natural
13.9.2. Reconhecimento das emogdes e analise dos sentimentos
13.9.3. Sintese de vozes emocionais

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

Maédulo 14. Processamento digital de imagens

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

14.1.2. Ambiente de programacgéao

14.1.3. Ferramentas de visualizagao

Processamento digital de imagens

14.2.7. Relagdes entre pixels

14.2.2. Operagbes com imagens

14.2.3. Transformagdes geométricas

Operagoes de pixels

14.3.1.
14.3.2. Transformacdes a partir de histograma
14.3.3. Operagbes em imagens coloridas
Operacoes logicas e aritméticas

14.4.1.
14.4.2.
14.4.3.
14.4.4.
14.4.5.

Histograma

Adicdo e subtragao
Produto e divisao
And/Nand

Or/Nor

Xor/Xnor

14.5.

14.6.

14.7.

14.8.

14.9.
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Filtros

14.5.1. Mascaras e convolugdo
14.5.2. Filtragem linear

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

14.6.1. Erode and Dilating

14.6.2. Closing and Open

14.6.3. Top hat e Black hat

14.6.4. Detecgao de contornos
14.6.5. Esqueleto

14.6.6. Preenchimento de furos
14.6.7. Convex hull

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

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

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

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

14:10. Processamento de imagens em ambiente real

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

tecn
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Mddulo 15. Processamento digital de imagens avangado 15.7. High Dinamic Range (HDR) and Photometric Stereo

15.7.1. Aumento da faixa dinamica
15.7.2. Composigao de imagens para melhoria de contornos
15.7.3. Técnicas para o uso de aplicagdes em dinamico

15.1. Reconhecimento Optico de Caracteres (OCR)
15.1.1. Pré-processamento de imagens
15.1.2. Detecgéo de texto

15.1.3. Reconhecimento de texto 15.8. Compressdo de imagens

152, Leitura de codigos 15.8.1. A compressao de Imagens
15.2.1. Cdédigos 1D
15.2.2. Cdédigos 2D
15.2.3. Aplicagdes

15.3. Busca de padroes

15.3.1. Busca de padroes

15.8.2. Tipos de compressores

15.8.3. Técnicas de compressao de imagem
15.9. Processamento de video

15.9.1. Sequéncias de imagens

15.9.2. Formatos e codecs de video
15.3.2. Padrdes baseados no nivel de cinza 15.9.3. Leitura de um video
- 15.9.4. Processamento do fotograma
15.3.3. Padrdes baseados em contornos

15.3.4. Padrbes baseados em formas geométricas 15.10. Aplicagdo real do processamento de imagens

15.3.5. Outras técnicas: 1:1 8; énahse de proble;m.as
15.4. Rastreamento de objetos com visdo convencional T roces~sa;nento ¢ 'rT‘aQem
1541, Extragdo de fundo 15.10.3. Extragdo de caracteristicas

1542 Meanshift 15.10.4. Resultados finais

15.4.3. Camshift Médulo 16. Processamento de imagens 3D

15.4.4. Optical flow

) ) 16.1. Imagem 3D
15.5. Reconhecimento facial

16.1.1. Imagem 3D
16.1.2. Software de processamento de imagem 3D e visualizagdes
16.1.3. Software de metrologia
16.2. Open 3D
16.2.1. Biblioteca para processamento de dados 3D

15.5.1. Facial Landmark Detection

15.5.2. Aplicagdes

15.5.3. Reconhecimento facial

15.5.4. Reconhecimento de emogdes
15.6. Panoramica e alinhamentos

15.6.1. Stitching

15.6.2. Composigao de imagens

16.2.2. Caracteristicas
16.2.3. Instalagéo e uso

15.6.3. Fotomontagem
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16.3. Os dados 16.9. Analise de superficies
16.3.1. Mapas de profundidade em imagem 2D 16.9.1. Smoothing
16.3.2. Pointclouds 16.9.2. Superficies ajustaveis
16.3.3. Normais 16.9.3. Octree
16.3.4. Superficies 16.10. Triangulagao
16.4. Visualizagdo 16.10.1. De Mesh a Point Cloud
16.4.1. Visualizagdo de dados 16.10.2. Triangulacéo de mapas de profundidade
16.4.2. Controles 16.10.3. Triangulagéo de PointClouds ndo ordenados
16.4.3. Visualizagdo da web ” —
165 Fitros
16.5.1. Distancia entre pontos, eliminar outliers 17.1. Redes neurais convolucionais
16.5.2. Filtro passa-alto 17.1.1. Introdugao
16.5.3. Downsampling 17.1.2. A convolugao
16.6. Geometria e extragdo de caracteristicas 17.1.3. CNN Building Blocks
16.6.1. Extragdo de um perfil 17.2. Tipos de camadas CNN
16.6.2. Medicao de profundidade 17.2.1. Convolucional
16.6.3. Volume 17.2.2. Ativagao
16.6.4. Formas geométricas 3D 17.2.3. Batch normalization
16.6.5. Planos 17.2.4. Polling
16.6.6. Projecao de um ponto 17.2.5. Fully connected
16.6.7. Distancias geométricas 17.3. Métricas
16.6.8. Kd Tree 17.3.1. Matriz de confusdo
16.6.9. Features 3D 17.3.2. Accuracy
16.7. Registro e Meshing 17.3.3. Preciséo
16.7.1. Concatenagao 17.3.4. Recall
16.7.2. ICP 17.3.5. F1 Score
16.7.3. Ransac 3D 17.3.6. ROC Curve
16.8. Reconhecimento de objetos 3D 17.3.7. AUC
16.8.1. Busca de um objeto na cena 3D 17.4. Principais Arquiteturas
16.8.2. Segmentacéo 17.4.7. AlexNet
16.8.3. Bin picking 17.42. VGG

17.4.3. Resnet
17.4.4. GoogleLeNet
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17.5. Classificagdo de imagens Médulo 18. Detecgdo de objetos

17.5.1. Introdugao
17.5.2. Andlise dos dados
17.5.3. Preparagao dos dados
17.5.4. Treinamento do modelo
17.5.5. Validagao do modelo
17.6. ConsideragGes praticas para o treinamento da CNN
17.6.1. Selegao de otimizador
17.6.2. Learning Rate Scheduler
17.6.3. Verificagao pipeline de treinamento

18.1. Detecgao e acompanhamento de objetos

18.1.1. Detecgao de objetos

18.1.2. Casos de uso

18.1.3.  Acompanhamento de objetos

18.1.4. Casos de uso

18.1.5. Oclusdes, Rigid and No Rigid Poses
18.2. Métricas de avaliagao

18.2.1. 10U - Intersection Over Union

18.2.2. Confidence Score

18.2.3. Recall

18.2.4. Precisao

18.2.5. Recall-Precision Curve

18.2.6. Mean Average Precision (mAP)
18.3. Métodos tradicionais

18.3.1. Sliding window

18.3.2. Viola detector

18.3.3. HOG

18.3.4. Non Maximal Supresion (NMS)
18.4. Datasets

18.4.1. Pascal VC

18.4.2. MS Coco

18.4.3. ImageNet (2014)

18.4.4. MOTA Challenge
18.5. Two Shot Object Detector

18.5.1. R-CNN

18.5.2. Fast R-CNN

18.5.3. Faster R-CNN

18.5.4. Mask R-CNN

17.6.4. Treinamento com regularizagao
17.7. Boas préaticas em Deep Learning
17.7.1. Transfer Learning
17.7.2. Fine Tuning
17.7.3. Data Augmentation
17.8. Avaliagdo estatistica dos dados
17.8.1. Numero de datasets
17.8.2. Numero de etiquetas
17.8.3. Numero de imagens
17.8.4. Balanceamento de dados
17.9. Deployment
17.9.1. Salvamento e carregamento de modelos
17.9.2. Onnx
17.9.3. Inferéncia
17.10. Estudo de caso: classificagdo da imagem
17.10.1. Andlise e preparagao dos dados
17.10.2. Teste de pipeline de treinamento
17.10.3. Treinamento do modelo
17.10.4. Validagdo do modelo
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18.6. Single Shot Object Detector Mddulo 19. Segmentacgado de imagens com deep learning

18.6.1. SSD
18.6.2. YOLO
18.6.3. RetinaNet
18.6.4. CenterNet
18.6.5. EfficientDet
18.7. Backbones
18.7.1. VGG
18.7.2. ResNet
18.7.3. Mobilenet
18.7.4. Shufflenet
18.7.5. Darknet
18.8. Object Tracking
18.8.1. Enfoques cléssicos

19.1. Detecgao de objetos e segmentagao
19.1.1. Segmentagao semantica
19.1.1.1. Casos de uso de segmentagédo semantica
19.1.2. Segmentagao instanciada
19.1.2.1. Casos de uso de segmentagao de instancias
19.2. Métricas de avaliagao
19.2.1. Semelhangas com outros métodos
19.2.2. Pixel Accuracy
19.2.3. Dice Coefficient (F1 Score)
19.3. Funcdes de custos
19.3.1. Dice Loss
19.3.2. Focal Loss
19.3.3. Tversky Loss
19.3.4. Outras fungdes
19.4. Métodos tradicionais de segmentagao

18.8.2. Filtros de particulas
18.8.3. Kalman
18.8.4. Sorttracker
18.8.5. Deep Sort
18.9. Implantagao

19.4.1. Aplicagao do limiar com Otsu e Riddlen
19.4.2. Mapas auto-organizados
19.4.3. GMM-EM algorithm
19.5. Segmentagao semantica aplicando o Deep Learning: FCN
19.5.1. FCN
19.5.2. Arquitetura
19.5.3. Aplicagao do FCN
19.6. Segmentagao semantica aplicando o Deep Learning: U-NET
19.6.1. U-NET
19.6.2. Arquitetura
19.6.3. Aplicagdo U-NET

18.9.1. Plataforma de computagao
18.9.2. Escolha do Backbone
18.9.3. Escolha do Framework
18.9.4. Otimizagdo do modelo
18.9.5. Versionamento de modelos
18.10. Estudo: detecgao e monitoramento de pessoas
18.10.1. Detecgao de pessoas
18.10.2. Acompanhamento de pessoas
18.10.3. Reidentificagdo
18.10.4. Contagem de pessoas em multidées
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19.7.

19.8.

19.9.

Segmentagao semantica aplicando o Deep Learning: Deep Lab
19.7.1. Deep Lab

19.7.2. Arquitetura

19.7.3. Aplicacao de Deep Lab

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

19.8.2. Arquitetura

19.8.3. Aplicagdo de um Mas RCNN

Segmentagao em videos

19.9.1. STFCN

19.9.2. Semantic Video CNNs

19.9.3. Clockwork Convnets

19.9.4. Low-Latency

19.10. Segmentagao de nuvens de pontos

19.10.1. Nuvem de pontos
19.10.2. PointNet
19.10.3. A-CNN

Mddulo 20. Segmentacao de imagens avangadas e técnicas avancadas de

visdo computadorizada

20.1.

20.2.

Base de dados para problemas de segmentagéo geral
20.1.1. Pascal Context

20.1.2. CelebAMask-HQ

20.1.3. Cityscapes Dataset

20.1.4. CCP Dataset

Segmentagao semantica na medicina

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

20.2.3. Aplicagbes praticas

20.3.

20.4.

20.5.

20.6.

20.7.

20.8.

Ferramentas de anotagéo

20.3.1. Computer Vision Annotation Tool

20.3.2. LabelMe

20.3.3. Outras ferramentas

Ferramentas de segmentacéo usando diferentes Frameworks
20.4.1. Keras

20.4.2. Tensorflow v2

20.4.3. Pytorch

20.4.4. Outros

Projeto de segmentagéo semantica. Os dados, fase 1
20.5.1. Analise do problema

20.5.2. Fonte de entrada de dados

20.5.3. Analise de dados

20.5.4. Preparagéo dos dados

Projeto de segmentagédo semantica. Treinamento, fase 2
20.6.1. Selegao de algoritmos

20.6.2. Treinamento

20.6.3. Avaliacéo

Projeto de segmentagdo semantica. Resultados, fase 3
20.7.1. Ajuste fino

20.7.2. Apresentagéo da solugéo

20.7.3. Conclusoes

Autocodificadores

20.8.1. Autocodificadores

20.8.2. Arquitetura de um autocodificador

20.8.3. Autocodificadores de eliminagdo de ruido
20.8.4. Autocodificador de coloragdo automatica



20.9.

20.10.
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Redes Adversdrias Generativas (GAN)

20.9.1. Redes Adversdrias Generativas (GAN)
20.9.2. Arquitetura DCGAN

20.9.3. Arquitetura GAN condicionada

Redes adversarias generativas melhoradas
20.10.1. Visao geral do problema

20.10.2. WGAN

20.10.3. LSGAN

20.10.4. ACGAN

Aprimore suas habilidades de design, programacéao
e controle de robds por meio de algoritmos de
visdo computacional e aprendizado de maquina”
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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.
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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 memorizagcao"



tecn 54| Metodologia

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.

Com a TECH vocé ira experimentar uma
forma de aprender que esta revolucionando
as bases das universidades tradicionais em
todo 0 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
situacoes complexas em ambientes reais
de negadcios.
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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 carreira”

0 método do caso € o sistema de aprendizagem mais utilizado nas principais escolas
de Informatica do mundo, desde que elas existem. Desenvolvido em 1912 para que 0s
estudantes de Direito ndo aprendessem a lei apenas com base no contetdo teorico, o
método do caso consistia em apresentar-lhes situagdes realmente complexas para que
tomassem decisbes conscientes e julgassem a melhor forma de resolvé-las. Em 1924
foi estabelecido como o método de ensino padrdo 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
agao. Ao longo do curso, 0s alunos vao se deparar com multiplos casos reais. Terao
que integrar todo o conhecimento, pesquisar, argumentar e defender suas ideias

e decisoes.



tech 56 | Metodologia

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 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 aprendera 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.



Metodologia | 57 tecn

No nosso programa, a aprendizagem ndo € 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 bioquimica, a genética, a cirurgia, o direito internacional, habilidades
administrativas, ciéncia do esporte, filosofia, direito, engenharia, jornalismo, histdria,
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 especializacao, 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, memadrias, mas sabemos também
que 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 estéo 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 € 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.




Estudos de caso

Os alunos irdo completar uma selecdo 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 conteldo 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
que possa comprovar que esta alcangando seus objetivos.
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Certificado

O Advanced Master em Robdtica e Visao Artificial garante, além da capacitagéo
mais rigorosa e atualizada, o acesso a um titulo de Advanced Master emitido pela

TECH Universidade Tecnoldgica.
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Conclua este programa de estudos
COM SUCEesSSo e receba o seu certificado
sem sair de casa e sem burocracias”
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Este Advanced Master em Robética e Visdo Artificial conta com o conteldo mais O certificado emitido pela TECH Universidade Tecnoldgica expressara a qualificagéo

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

Uma vez aprovadas as avaliagbes, o aluno recebera por correio o certificado* Titulo: Advanced Master em Robética e Viséo Artificial

correspondente ao titulo de Advanced Master emitido pela TECH Universidade
Tecnoldgica. N.° de Horas Oficiais: 3.000h

Q
universidade Advanced Master em Robética e Visdo Artificial
» tecnoldgica
Contetido programético
Outorga o presente

Curso Disciplina Horas  Tipo Curso Disciplina Horas  Tipo

CERTIFICADO 10 Robética. Projeto e modelagem de robos 150 0B 20 SLAM Visual. Localizagdo de robos e mapeamento simultaneo 150 OB

a 10 Agentes inteligentes. Aplicagdo da Inteligéncia Artificial 150 OB através técnicas de Visdo Artificial
o aRobose Softbots 20 Aplicagéo a Robstica das Tecnologias de Realidade Virtuale 150 OB
Sr/Sra._____________________,comdocumento de identidaden®__________ 1 Deep Learning 150 OB Aumentada

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

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

10 Algoritmos de planejamento de robos 150 0B 20 Processamento digital de imagens avangado 150 08B

10 Visdo artificial 150 0B 20 Processamento de imagens 3D 150 08B

ADVANCED MASTER 1 Aplicagdes e estado da arte 150 0B 20 Redes convolucionais e classificagao da imagem 15 OB

1 Técnicas de visao artificial em robética: processamento 150 OB 20 Detecgdo de objetos. 150 0B

em e andlise de imagens 20 Segmentagéo de imagens com deep learning 150 0B

10 Sistemas de percepgéo visual de robos com aprendizagem 150 OB 20 Segmentagéo de imagens avangadas e técnicas avangadas 150 OB

L4 e Y9 automatica de visdo computadorizada
Robética e Vis&o Artificial

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

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

Em 17 de junho de 2020

—__ ]
Z te Cn universidade
TS Ma.Tere Guevara Navarro » tecnolégica

Reitora
Ma.Tere Guevara Navarro

Reitora

c6digo tnico TECH: AFWOR23S techtitute.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.
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Advanced Master
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» Modalidade: online

» Duragdo: 2 anos

» Certificado: TECH Universidade Tecnoldgica
» Horario: no seu proéprio ritmo

» Provas: online
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