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PROGRAMA DO CONCURSO DE ROBOTICA

* Espaco de configuragdes e restri¢des de movimento;

* (inematica direta e inversa de manipuladores robéticos;
* Cinematica diferencial de manipuladores robéticos;

¢ Dinamica de robos;

* Planejamento de caminhos e trajetérias;

¢ Robbtica moével;

¢ Controle de movimento de robés;

* Principios de localizagdo e mapeamento de robos.
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