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Robotica movel e visdo computacional
Modulo 6: - Engenharia de Computagéo

- Resumo ExecutIvo

Neste modulo, equipes de alunos desenvolvem sistemas que integram robds moveis com viséo
computacional, aplicando redes neurais convolucionais, controle automatico e comunicagao
em tempo real. A solug¢édo aborda aplicagdes industriais e logisticas onde veiculos autdbnomos e
analise visual de ambiente sdo combinados. A empresa parceira recebe um protétipo funcional
documentado com analise de viabilidade e impacto de negocio.

Durante 10 semanas, uma turma dedicada de alunos e seus professores ira entender o seu
desafio e propor solugdes utilizando metodologias ageis. Ao final do cronograma, sua empresa
recebera até 5 prototipos funcionais, permitindo que vocé acelere e valide ideias.

- O DEsAFIO

A empresa traz um desafio onde mobilidade autébnoma ou inspec¢do visual automatizada pode
transformar uma operagdo. O problema deve envolver navegagdo, reconhecimento de objetos
ou controle remoto de equipamentos em ambientes estruturados ou semi-estruturados.

- OBJETIVO DO MODULO

1. Desenvolver sistemas de visdo computacional com redes neurais convolucionais para
reconhecimento e classificagdo.

2. Aplicar transformadas de Laplace e Fourier no projeto de sistemas de controle para
robotica.

3. Implementar estruturas de dados (grafos e filas) e algoritmos de busca aplicados a
navegacao robotica.

4. Analisar mercados de AGVs e modelos de negocio para robotica industrial.

5. Argumentar eticamente sobre o impacto da automacédo robodtica no trabalho e nos

direitos humanos.

- PROBLEMAS QUE PODEMOS RESOLVER

. Inspecédo visual de qualidade em linhas de produgao que hoje dependem de operadores
humanos.

. Movimentacao autdbnoma de materiais em armazens, galpdes ou ambientes industriais.

o Monitoramento de perimetro e seguranga em areas de dificil acesso com cémeras e
robds moveis.

. Coleta e transporte automatizado de insumos em hospitais, laboratorios ou industrias.

. Redugédo de acidentes e exposi¢cdo humana em ambientes de risco com veiculos guiados

automaticamente.



Intel

- Possivels CAsOs DE APLICACAO

1. Casos de Sucesso Reais (O que ja entregamos)

° Industria Pesada e Siderurgia: Criamos para a GERDAU um robé de coleta via sensores
projetado especificamente para atuar em espagos confinados, realizando a inspec¢ao visual e
evitando a exposi¢cdo humana ao risco.

° Energia e Agronegdcio: Estruturamos com a ATVOS uma solucao robética teleoperada
voltada para a inspecao de tubulagcdes complexas na industria de producéo de acucar e etanol.
° Infraestrutura e Construgédo Civil: Construimos para o IPT (Instituto de Pesquisas

Tecnoldgicas) um algoritmo inovador e embarcado para a deteccdo e o monitoramento
automatizado de fissuras estruturais em edificagoes.

2. Outras Aplica¢des Possiveis (Onde mais podemos gerar valor)

O uso de robds moveis teleoperados (terrestres ou aéreos) integrados a Visdo Computacional
permite que a sua empresa realize analises de alta precisdo em ambientes remotos ou
inacessiveis. Nossos alunos podem projetar prototipos de inspecéo robotica inteligente para
atuar em areas como:

° Manutencédo de Infraestrutura Critica: Utilizacdo de drones para inspecionar pontes,
torres de energia, barragens ou fachadas, utilizando inteligéncia artificial para detectar sinais
sutis de corroséo, desgaste ou falhas estruturais em tempo real.

° Segurancga Patrimonial Avancada: Uso de robds terrestres teleoperados para rondas
em perimetros industriais e logisticos, transmitindo video processado por redes neurais para
detectar intrusdes, focos de incéndio ou anomalias no ambiente.

° Logistica e Armazenamento (Gestdo de Inventario): Inspec¢ao visual automatizada de
prateleiras altas e contagem de estoque em centros de distribuicdo, operando drones ou
veiculos terrestres remotamente para ler codigos de barras e etiquetas sem o uso de
empilhadeiras tripuladas.

° Ambientes de Risco e Resgate: Operacdo remota de robds em areas insalubres, com
risco de desabamento ou vazamento quimico, guiando equipes de seguranga a partir da
transmissao de video e mapeamento de obstaculos atraves das cameras.

- PossivEls ENTREGAVEIS

o Prototipo funcional do sistema rob6-visdo integrado com documentagéo tecnica.

. Modelo de visdo computacional treinado com metricas de desempenho.

. Relatodrio de testes e validagdo em ambiente representativo.

. Apresentagéo executiva com analise de mercado de AGVs e retorno de investimento
estimado.

- PRrReEMissAS E REQuISITOS

1. Da Empresa Parceira:

. Disponibilizar ou indicar o ambiente de operacao e tipo de robd ou veiculo relevante para
O problema.

. Fornecer imagens ou videos representativos do cenario de visdo computacional.

. Designar ponto focal tecnico para validar os requisitos de navegagao e reconhecimento

visual.
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2. Do Projeto:

O ambiente de operacdo deve ser passivel de simulagdo ou acesso para testes em

laboratorio.

A solugdo sera um prototipo funcional, ndo necessariamente um produto pronto para

implantago industrial.

Dados de treinamento de visdo devem ser disponibilizados ou coletaveis dentro do

periodo do modulo.

Escoro E RESTRICOES

Escopo Incluido:

Desenvolvimento e treinamento de modelo de visao computacional.
Implementac&o do sistema de controle de movimento e navegacao.
Integrac&o entre percepg¢ao visual e controle do robd.

Testes funcionais e documentaco de arquitetura do sistema.

Fora do Escopo:

Fabricac&o de robd fisico completo do zero sem hardware base disponivel.
Operagao autébnoma em ambientes ndo controlados de alto risco.
Certificag&o de seguranga para uso industrial em linha de produgéo ativa.
Cesséo do hardware robdtico utilizado no modulo ao parceiro de projeto.

POSSIVEIS TECNOLOGIAS / ARQUITETURA / FERRAMENTAS DE NEGOCIOS
Python / C++

ROS - Robot Operating System

OpenCV / PyTorch (visdo computacional e CNN)

Transformadas de Laplace e controle PID (MATLAB/Simulink)

MQTT / WebSocket (comunicacdo tempo real)

Raspberry Pi / NVIDIA Jetson (hardware embarcado)

Gazebo (simulacéo robdtica)
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