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Cavaleiro de Da Vinci – 1500 d. CTalos – Autômato de Bronze criado pelo Deus 
Hefestus para proteger a Ilha de Creta! 2500 a. C.

Wiener em 1945 estudou a
aplicação da teoria de controle
em Sistema biológicos, lançando
as bases da Cibernética.

Willian Gray Walter, em
1949 contruiu suas
tartarugas “domesticadas”

George Devol em 1954 patenteou o
primeiro robô industrial-Unimate

A GM em 1961 instalou a primeiro linha de robôs 
de solda do mundo com tecnologia do Unimate

Histórico



Um robô é todo sistema automático

que tem capacidade de decisão.

Existem outras definições para robôs, mas esta é a que eu acho mais abrangente e principalmente, a que se 
direciona para o real futuro.

Robô



Segundo Siciliano & Khatib (2008) robótica é definida como a ciência 
que estuda a conexão inteligente entre percepção e ação. 

Segundo o livro Handbook of Robotics organizado por estes autores a ação de um sistema robótico é confiada:

1-a um sistema de locomoção para se movimentar no ambiente e/ou um aparato de 
manipulação para operar objetos onde atuadores animam os componentes mecânicos de 
um robô;

2- a percepção é extraída de sensores que provêm informações do estado do robô (posição e 
velocidade) e do ambiente (força, alcance, visão);

3-a conexão inteligente é fornecida por um sistema de processamento digital;

4-em que uma programação computacional baseada

5-em uma arquitetura de controle explora

6-a aprendizagem e habilidades de aquisição de informação através de

7-uma lógica definida.

Sistema Robótico



cinemática, 

dinâmica, 

projeto de mecanismos, 

sensoriamento, 

planejamento de movimentos, 

teoria de controle, 

programação, 

arquitetura de sistemas e

métodos em raciocínio A.I.

Fundamentos da Robótica



Fonte: Prof. Felipe Nascimento Martins: https://pt.slideshare.net/felipenm/introduo-ao-controle-de-robs-mveis
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Teoria da ComplexidadeTeoria
do CaosCoeficientes de
LyapunovEstado da arte na
Teoria de Controle!!

Pense muito, aja depois. Não pense, reajas.Teoria de Controle – em robôs



Inteligência Artificial: “A área preocupada com a construção de artefatos artificiais que exibem

comportamento inteligente” (Cozman et al., 2021)

https://revistagalileu.globo.com/Ciencia/noticia/2019/06/macacos-
prego-utilizam-ferramentas-de-pedra-ha-3-mil-anos-no-brasil.htmlhttps://dominiorural.com/horsch-impulsiona-sistemas-de-direcao-autonoma/

Artefato Artificial Comportamento Inteligente

https://www.datamation.com/artificial-intelligence/what-is-artificial-intelligence.html

Inteligência Artificial



Exemplo de “pensar” de um
robô agrícola:

uma plantadora de cana percebe pela aquisição e

interpretação de dados de um sensor que em frente, na sua

rota de plantio (primeira opção), há um buraco de tatu, se este

fato: buraco de tatu (<KR>) for representado por um código

expresso em uma linguagem FOPL, então a plantadora robô

que, supondo, está em um campo agrícola, fato também

codificado na lógica pode inferir várias coisas:
a)Assumindo que a plantadora “sabe” de que um buraco

de tatu pode quebrar seu eixo, este robô pode inferir que será

melhor tomar outra rota para tentar continuar plantando

(segunda opção), mas ela não sabe se esta nova rota será

adequada ao stand de plantas, ou seja, o status deste

conhecimento é desconhecido, não pode ser provado nem

desaprovado; b) Este status deixaria a opção aberta de planejar uma

terceira rota (terceira opção) com outra configuração de curva

em nível além da segunda opção, que devido a outros dados

também incompletos, por inferência ela calcula que a

probabilidade de ser mais adequada em relação à segunda

opção, é maior;

c) Então ela decide pela terceira opção.

Fonte: https://www.canaoeste.com.br/artigos/o-plantio-e-sua-importancia-para-o-processo-
de-producao-de-cana-de-acucar/

Fonte: https://www.portaldoagronegocio.com.br/agricultura/cana-de-acucar/noticias/revolucao-a-vista-no-
plantio-de-cana

Inteligência Artificial



Programação em  PLEXIL (programação em alto nível)

Inteligência Artificial



https://www.sistemafaep.org.br/wp-content/uploads/2021/11/GR.0039-Cie%CC%82ncia-
Inovac%CC%A7a%CC%83o-eE%CC%81tica-Sustentabilidade-2022.pdf

https://www.comciencia.br/tag/daniel-albiero/

https://doi.org/10.1590/0103-8478cr20170080

http://dx.doi.org/10.12944/CARJ.7.1.01

https://doi.org/10.5935/1806-6690.20200092

https://doi.org/10.1016/j.compag.2021.106608

http://dx.doi.org/10.12944/CARJ.10.3.01
https://link.springer.com/book/10.1007/978-3-030-95790-2

Literatura Produzida e Sugerida pelos Professores

http://dx.doi.org/10.12944/CARJ.7.1.01
https://doi.org/10.1016/j.compag.2021.106608
http://dx.doi.org/10.12944/CARJ.10.3.01
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WANG et al. (2022)



Plantio - MPB



Plantio

ALENCASTRE-MIRANDA (2018)
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WANG et al. (2022)



Tendências

In
te

gr
aç

ão
 d

e 
se

n
so

re
s

ZHU et al. (2022)



Sistema de enxame

Fonte: https://tenacious.ventures/



Tendências

In
te

gr
aç

ão
 d

e 
se

n
so

re
s

XAUD et al. (2019)
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SINGH et al. (2020)



Colheita

ZHAO et al. (2022)



Nossas ideias
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Robô Jabuti
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Distância de aplicação
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Aplicação Controlada
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Otimização
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Parceiros



O quão perto estamos do futuro do nosso passado?

Arthur Radebaugh



Prof. Dr. Angel Pontin Garcia
angelpg@unicamp.br

Prof. Dr. Daniel Albiero
dalbiero@unicamp.br


