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OBJETIVOS DA DISCIPLINA:

Apresentar aos alunos os conceitos e as ferramentas basicas necessarios para a
modelagem matematica, a analise e o controle de robés industriais. Lidar com objetos
espaciais. Conhecer e distinguir tipos de robds industriais. Equacionar a dinamica de
manipuladores. Especificar um sistema roboético. Equacionar situacdes reais da
roboética. Capacitar os alunos a programar robés industriais.

METODOLOGIA DE ENSINO E AVALIACAO

e Aulas expositivas

Uso de simuladores

Programacao de robd industrial

Avaliacdo do conteudo teorico

Avaliacdo das atividades desenvolvidas em laboratorios

EMENTA DA DISCIPLINA

Sistemas de coordenadas. Tipos e estrutura de robds. Rotacdo e translacdo de
corpos rigidos. Modelagem Cinematica direta. Modelagem Cinematica inversa.
Planejamento de trajetorias. Modelagem Dindmica de Manipuladores. Controle de
manipuladores antropomérfico. Simuladores. Programacéo de rob6s industriais.

PROGRAMA DA DISCIPLINA

Unidade 1: Algebra linear
Sistemas de coordenadas
Descri¢cdo de objetos no espaco cartesiano
Operacgdes basicas com matrizes
Movimento no espago

Unidade 2: Fundamentos da Robdtica
Tipos de robds: estrutura e tipologia dos manipuladores
Cinematica direta
Cinematica inversa
Andlise e controle de movimentos dos robés.
Modelagem dinamica e controle de movimentos.
Geracao de trajetorias.

Unidade 3: Planejamento e controle de trajetoria




Localizacao de robds moéveis
Navegacao de robds moveis
Planejamento de trajetéria
Controle de trajetéria

Unidade 4: Linguagens e programacao de robss
Instru¢cdes de movimento
Instrucdes de 10
Estruturas de dados
Sistemas de coordenadas
Instrucdes de controle de programa
Simulagéo off-line
Utilizacdo de arquivos (Leitura e escrita)
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