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BITME] 4510 - LOGICA DIGITAL E INTRODUCAO A ROBOTICA 136

Turma Y&

PLANO DE ENSINO
EMENTA

Sistemas de numerag&o. Conversao de base. Algebra de Boole. Portas logicas. Simplificagdo de expressdes légicas (mapa de Karnaugh) e
implementacao de circuitos. Nog¢des de circuitos combinacionais e sequenciais. Subsistemas I6gicos: multiplex, demultiplex, decodificador,
memo6ria, latch, flip-flop, registradores e contadores. Organizagdo de computadores Von Neumann. Unidade Central de Processamento.
Unidade Légica e Aritmética. Conceitos introdutérios sobre robotica e suas aplicagdes. Sistemas embarcados aplicados na robotica.
Sensores e atuadores.

|. Objetivos

Apresentar conceitos e técnicas de projeto de subsistemas digitais. Conhecer elementos basicos de organizacdo de computadores. Abordar
conceitos introdutérios sobre robdtica e sistemas embarcados. Desenvolver aplicagdo pratica em robética.

Il. Programa

1. Sistemas de numeragéo.

1.1. Converséo de base.

2. Algebra de Boole.

2.1.Portas légicas.

2.2. Tabela verdade

2.2. Simplificagdo de expressdes ldgicas (mapa de Karnaugh)

2.3.implementacéo de circuitos.

3. Nocdes de circuitos combinacionais e sequenciais.

4. Subsistemas logicos: multiplex, demultiplex, decodificador, meméria, latch, flip-flop, registradores e contadores.
5. Organizagéo de computadores Von Neumann. Unidade Central de Processamento. Unidade Logica e Aritmética.
6. Conceitos introdutérios sobre robética e aplicacoes.

7.Sistemas embarcados aplicados na robética.

8.Sensores e atuadores.

9. Projetando um sistema simples de robdtica.

lll. Metodologia de Ensino

Durante a disciplina seréo realizadas aulas expositivas, praticas e dialogadas do
contetdo programatico fazendo o uso de metodologias ativas de aprendizagem.

As metodologias ativas serdo aplicadas conforme o assunto abordado podendo ser: sala
de aula invertida, gamificacéo, educacdo méo na massa, aprendizagem baseada em
projetos, aprendizagem baseada em problemas e/ou aprendizagem baseada em times
ou equipes.

O ambiente virtual de aprendizagem MOODLE sera utilizado para disponibilizar os
materiais das aulas.

IV. Formas de Avaliacdo

Avaliacdes teodricas, trabalhos préaticos e seminarios, sendo:

1° Semestre

- atividades avaliativas realizadas durante as aulas (peso 2) e;

- 3 avaliacdes tedricas sendo duas com peso 3 cada e uma com peso 2;

A recuperacéo de rendimento referente ao primeiro semestre se dara por meio de uma prova objetiva na Ultima semana de aula do semestre
contemplando o contelido estudado na primeira parte da disciplina, dessa forma, a nota final da disciplina serd composta pela média
aritmética entre a nota do semestre e a nota da recuperacéo.

2° Semestre

- atividades avaliativas (peso 2);

- 1 avaliagao tedrica (peso 3) e;

- projeto pratico de robética (peso 5).

A recuperacédo de rendimento referente ao segundo semestre se dara por meio de uma nova oportunidade de apresentagéo do projeto final
da disciplina com as corre¢des apontadas pelo professor anteriormente, na Ultima semana de aula do semestre, dessa forma, a nota desta
apresentacao substituira a nota do projeto no semestre.
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