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DISCIPLINA: Controle de Robos

Vigéncia: a partir de 2021/2 Periodo letivo: Eletiva

Carga horaria total: 45h Caodigo: EE.674

Ementa: A disciplina de robds trata das técnicas de controle n&o lineares
aplicadas ao controle de malha fechada de robds manipuladores. Apresenta-se
a modelagem dinamica e aborda-se o controle de posi¢do e de rastreamento
de trajetoria utilizando diferentes leis controle ndo lineares.

Conteudos

UNIDADE | — Robés manipuladores
1.1 Introdugao ao controle de robés manipuladores
1.2 Conceitos de teoria de controle e de estabilidade

1.3 Modelagem dinémica de robds

UNIDADE Il — Técnicas de controle aplicadas aos robds manipuladores
2.1 Simulacado computacional de sistemas roboéticos
2.2 Controle torque computado
2.3 Controle digital de robds
2.4 Controle no espaco de tarefas
2.5 Controle robusto de robds manipuladores
2.6 Controle adaptativo de robds manipuladores
2.7 Técnicas de controle avangado
2.8 Controle de Forca

2.9 Implementagao
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