Servigo Publico Federal
Instituto Federal de Educacéo, Ciéncia e Tecnologia Sul-rio-grandense
Pré-Reitoria de Ensino

DISCIPLINA: Sistemas Multiagentes Aplicados a Robdética

Vigéncia: a partir de 2025/1 Periodo letivo: Eletiva
Carga horéria total: 75 h Cdédigo: PF_CC.55
CH Extensao: O h CH Pesquisa: O h

CH Prética: O h % EaD: 40 %

Ementa: Introducao aos sistemas multiagentes aplicados a robética. Estudo dos
agentes autbnomos. Analise dos sistemas roboticos. Descricdo de Frameworks
de programacao/especificacdo de agentes e robds.

Conteudos

UNIDADE | — Agentes Autbnomos
1.1 Fundamentos
1.2 Arquiteturas de Agentes
1.3 Sistemas Multiagentes
1.4 Formalismos de representacdo de conhecimento

UNIDADE Il — Sistemas Robaoticos
2.1. Componentes basicos
2.2. Paradigmas de programacao de robés
2.3.Técnicas de reconhecimento de padrbes

UNIDADE Ill — Sistemas Multiagentes aplicados a Robotica
3.1 Frameworks de programacé&o/especificacdo de agentes e robos
3. Projetos de sistemas multiagentes aplicados a robotica

Bibliografia basica

CONCI, Aura; VASCONCELOS, Cristina Nader; AZEVEDO, Eduardo.
Computacdo Grafica: teoria e pratica: geracdo de imagens. 2.ed. Rio de
Janeiro, RJ: Elsevier, 2018.

OPENCV TUTORIALS. Disponivel em:
<https://docs.opencv.org/4.x/d9/df8/tutorial_root.html>

RUSSEL, S., J.; NORVIG, P. Inteligéncia Artificial. 3. ed. Rio de Janeiro:
Elsevier, 2013.

ROS TUTORIALS. Disponivel em: http://wiki.ros.org/pt_BR/ROS/Tutorials.
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Bibliografia complementar

BARRY, Paul. Use a cabeca!: Python. Rio de Janeiro, RJ: Alta Books, 2012.
457 p. (Use a cabeca). LUTZ, Mark; ASCHER, David. Aprendendo python. 2.
ed. Porto Alegre: Bookman, 2007. 566 p.

SCHILDT, Herbert. C++: guia para iniciantes. Rio de Janeiro, RJ: Ciéncia
Moderna, 2002. 654 p.

THE PYTHON TUTORIAL. Disponivel em: https://docs.python.org/3/tutorial.
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