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Semestre:

S6

Nivel:

Graduacao

EMENTA

Programacao de robds industriais.

Sistemas de coordenadas. Tipos e estrutura de robds. Rotagao e translagéo de corpos rigidos.
Modelagem Cinematica direta. Modelagem Cinematica inversa. Planejamento de trajetérias.

Modelagem Dinamica de Manipuladores. Controle de manipuladores antropomorfico. Simuladores.

OBJETIVOS

situacdes reais da robadtica. Programar robds industriais.

Conhecer os conceitos e as ferramentas basicas necessarios para a modelagem matematica, a analise
e o controle de robds industriais. Lidar com objetos espaciais. Conhecer e distinguir tipos de robds

industriais. Equacionar a dindmica de manipuladores. Especificar um sistema robético. Equacionar

PROGRAMA

UNIDADE 1: Algebra linear
+ Sistemas de coordenadas
» Descricao de objetos no espacgo cartesiano
» Operacdes basicas com matrizes
* Movimento no espaco
UNIDADE 2: Fundamentos da Robdética

« Cinematica direta
« Cinematica inversa

* Analise e controle de movimentos dos robds.

* Modelagem dindmica e controle de movimentos.

» Tipos de robés: estrutura e tipologia dos manipuladores
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+ Geracéo de trajetorias.
UNIDADE 3: Planejamento e controle de trajetéria
* Localizagao de robds méveis
» Navegagédo de robds moveis
» Planejamento de trajetodria
+ Controle de trajetéria
UNIDADE 4: Linguagens e programacao de robbs
* Instrugbes de movimento
* Instrugdes de IO
+ Estruturas de dados
+ Sistemas de coordenadas
* Instrucbes de controle de programa
+ Simulagéo off-line

+ Utilizagdo de arquivos (Leitura e escrita)

METODOLOGIA DE ENSINO

Aulas expositivas. Uso de simuladores. Programacgao de robd industrial. Incentivo a pesquisa aplicada

promovendo discussdes sobre aplicagcdes e novas tecnologias. Acesso a internet para consultas online.

RECURSOS

Quadro, pincel, computador, projetor multimidia e internet.

AVALIACAPO

Avaliagao escrita do conteudo tedrico e avaliacdo das atividades desenvolvidas em laboratdrios.
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