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Pré-requisitos:
CEME.151 - Mecânica das Máquinas (S6)
IND.042 - Instrumentação Eletrônica I (S7)

Constitui pré-requisitos para:
MECI058 - Robótica II (S10)

Semestre: 9

Nível: Graduação

EMENTA

Sistemas de coordenadas. Tipos e estrutura de robôs. Rotação e translação de corpos rígidos.
Modelagem Cinemática direta. Modelagem Cinemática inversa. Planejamento de trajetórias.
Modelagem Dinâmica de Manipuladores. Controle de manipuladores antropomórfico. Simuladores.
Programação de robôs industriais.

OBJETIVOS

Conhecer os conceitos e as ferramentas básicas necessários para a modelagem matemática, a
análise e o controle de robôs industriais. Lidar com objetos espaciais. Conhecer e distinguir tipos de
robôs industriais. Equacionar a dinâmica de manipuladores. Especificar um sistema robótico.
Equacionar situações reais da robótica. Programar robôs industriais.

PROGRAMA

UNIDADE 1: ROBÔS INDUSTRIAIS
Aplicação de robôs industriais. Grau de liberdade e grau de mobilidade. Tipos de garras de robôs.
Robôs manipuladores robóticos série. Robôs manipuladores robóticos paralelo.
UNIDADE 2: SISTEMAS DE COORDENADAS E TRANSFORMADAS
Sistemas de coordenadas no espaço tridimensional. Descrição de objetos no espaço cartesiano.
Translação e rotação de um ponto, reta e objeto no espaço. Matriz de translação e matriz de rotação
no espaço. Matriz homogênea.
UNIDADE 3: CINEMÁTICA DIRETA DE ROBÔS SÉRIE
Elos e juntas. Notação Denavit-Hartenberg. Relação cinemática entre elos adjacentes. Matriz de
transformação RTH de um manipulador robótico.
UNIDADE 4: CINEMÁTICA INVERSA DE ROBÔS SÉRIE.
Espaço de trabalho. Existência de solução de um modelo cinemático inverso.
UNIDADE 5: CINEMÁTICA DIFERENCIAL E JACOBIANOS
Velocidade linear e angular dos corpos rígidos. Matriz de transformação e velocidade angular.
Jacobiano direto de um manipulador. Jacobiano inverso de um manipulador. Singularidades.
UNIDADE 6: Modelagem dinâmica de manipuladores
Formulação Lagrange-Euler. Formulação Newton-Euler.
UNIDADE 7: PLANEJAMENTO DE TRAJETÓRIA.
Técnicas no espaço de juntas. Técnicas no espaço cartesiano.

METODOLOGIA DE ENSINO



Aulas expositivas. Uso de simuladores. Programação de robô industrial. Incentivo à pesquisa
aplicada promovendo discussões sobre aplicações e novas tecnologias.

RECURSOS

Quadro, pincel, computador e projetor multimídia. Acesso à internet para consultas online.

AVALIAÇÃO

Avaliação escrita do conteúdo teórico e avaliação das atividades desenvolvidas em laboratórios.
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