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DISCIPLINA: Sistemas Multiagentes Aplicados à Robótica
Vigência: a partir de 2025/1 Período letivo: Eletiva
Carga horária total: 75 h Código: PF_CC.55
CH Extensão: 0 h CH Pesquisa: 0 h
CH Prática: 0 h % EaD: 40 %
Ementa: Introdução aos sistemas multiagentes aplicados à robótica. Estudo dos 
agentes autônomos. Análise dos sistemas robóticos. Descrição de Frameworks 
de programação/especificação de agentes e robôs.

Conteúdos

UNIDADE I – Agentes Autônomos 

1.1 Fundamentos

1.2 Arquiteturas de Agentes

1.3 Sistemas Multiagentes

1.4 Formalismos de representação de conhecimento

UNIDADE II – Sistemas Robóticos

2.1. Componentes básicos 

2.2. Paradigmas de programação de robôs

2.3.Técnicas de reconhecimento de padrões 

UNIDADE III – Sistemas Multiagentes aplicados à Robótica

3.1 Frameworks de programação/especificação de agentes e robôs

3. Projetos de sistemas multiagentes aplicados a robótica
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