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DISCIPLINA: Introducédo a Robética Industrial

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

Carga horaria total: 45 h Codigo: EE.676

Ementa: A disciplina de Introdu¢do a Robdtica Industrial introduz as
ferramentas matematicas necessarias para modelagem dos robds
manipuladores, aplicando-as nas modelagens cinematica, estatica e dinamica.
Abordam-se também as questdes de geracao de trajetérias, controle em malha
fechada e programacao de rob6s manipuladores.

Conteudos
UNIDADE | — Introducao

1.1 Robés Industriais
1.2 Componentes de um robd

1.3 Aplicagdes de robés manipuladores

UNIDADE Il — Cinematica I: geometria
2.1 Preliminares matematicas
2.2 Cinematica direta

2.3 Cinematica Inversa

UNIDADE Il — Cinematica Il: movimento diferencial
3.1 Cinematica direta

3.2 Cinematica inversa

UNIDADE IV — Estatica e Dinamica
4.1 Analise de forca e momento
4.2 Formulagado de Newton-Euler

4.3 Formulacao de Lagrange

UNIDADE V — Geracgao de trajetérias
5.1 Consideragdes gerais

5.2 Esquemas no espacgo de juntas
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5.3 Esquemas no espacgo cartesiano

5.4 Planejamento de trajetérias

UNIDADE VI - Introdugao ao Controle de Manipuladores
6.1 Controle no espago de juntas

6.2 Controle no espago cartesiano

UNIDADE VIl — Programacgéao de Robds
7.1 Programacao online

7.2 Programacao offline
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