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DISCIPLINA: Robdtica

Vigéncia: a partir de 2019/1 Periodo letivo: 3° ano

Carga horéria total: 60 h Cddigo: SS.MEC.143

Ementa: Estudo dos fundamentos de tecnologia, aplicacbes de robds e
matematica de manipuladores. Analise de modelagem dindmica e controles de
movimentos dos robos.

Conteudos

UNIDADE | — Introdug&o a Robdtica

1.1 Viséo geral dos manipuladores: O que é Robdtica; introducdo a
Robotica; historia da Robdtica; Leis da Robotica

1.2 Fundamentos de tecnologia: Automacao e Robotica; automacéao
rigida, automacdo programavel; automacao flexivel; definicdo de
robd; aplicacdes de robds; classificacdo de robds; componentes
de um robd industrial; estrutura dos manipuladores; conceito de
mobilidade de manipuladores; tipos de juntas; volume de trabalho
de manipuladores; resolucao espacial, resolucdo do controlador;
precisdo; repetibilidade, conceito de grau de liberdade — GDL
(degree of freedom — DOF)

UNIDADE Il — Modelagem

2.1 Descricdo matematica de manipuladores: classificacdo de
manipuladores: robds cartesianos, robés cilindricos, robés
esféricos, rob6s SCARA’s, robds antropomorficos, conceito de
robds paralelos ou de cadeia fechada; sistemas de coordenadas
em robdtica; localizagdo de um manipulador; rotacfes
elementares: rotacdes em torno do eixo Z, em torno do eixo X,
em torno do eixo Y; representacdo de um vetor (orientacéo);
composicdo de matrizes de rotacdo; representacdes minimas:
angulos de Euler, &ngulos RPY; matriz homogénea

2.2 Modelagem de cinematica direita: Conceitos; Convencao de
Denavit-Hartenberger (D-H); parametros de D-H; manipulagbes
de matrizes homogéneas

2.3 Modelagem de cinemética inversa: Conceitos; introdugdo a
cinematica inversa de robds no plano 2D; introducdo a
cinematica inversa de robds tridimensionais; conceito de
cinematica inversa numérica

UNIDADE Il — Controles
3.1 Analise e controle de movimentos dos robds: Conceitos de
controle descentralizado; controle centralizado; algumas
estruturas de controle
3.2 Sensores em robdtica: tipos comuns de sensores; sensores
internos: transdutores de posicao, transdutores de velocidade;
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sensores externos: sensores de forga, sensores de distancia
(range sensors) sensores de visao; transmissdes; atuadores

3.3 Geracdo de trajetérias: definicho de caminho; definicdo de
trajetoria; definicdo de trajetéria continua e ponto-a-ponto;
introducéo ao planejamento de trajetérias: polinéminos; perfil de
velocidade trapezoidal

3.4 Programacao de robds: métodos de programacao; programacao
on-line; programacdo por aprendizagem — point-to-point;
programacado via teach-pendant; programacdo off-line;
instrucdes basicas de programacdao; linguagens de programacao
de robss
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