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Retrospectiva histérica e estado-da-arte em robds industriais. Tecnologias e nomenclatura técnica em robdética.
Estruturas cineméticas de um robd. Modelagem dindmica de um robd de cadeia aberta. Controle de rob6s
industriais. Linguagens de programacao de robds industriais.
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OBJETIVOS GERAIS

Capacitar o aluno a compreender os principios que regem o funcionamento dos diversos tipos de sistemas
robaéticos, identificando os principais campos de aplicacao dos robds manipuladores.

OBJETIVOS ESPECIFICOS

Estudar:
e Os conceitos basicos de Robética
e As tecnologias e nomenclatura técnica usada em roboética
e Os sistemas periféricos usados nos robds industriais

As estruturas cinematicas de um robé

A cinematica direta e inversa de manipuladores

O controle usado nos rob6s industriais

As linguagens de programacao de robds industriais,
A modelagem da dinamica de um rob6 de cadeia aberta

METODOLOGIA

Aulas expositivas, assim como de apresentagdes de slides por meio de recursos audiovisuais. O aprendizagem
sera assistida por notas de aula disponibilizadas pelo docente aos estudantes.

Listas de exercicios de fixagao e praticas de simulagéo serao disponibilizadas pelo docente aos estudantes.
As aulas praticas serdo realizadas nos Laborat6rio de Processos Industriais com computadores e software de
simulagdo.

CRITERIO DE AVALIACAO

A avaliagdo sera realizada com base em uma prova dissertativa individual com o propdsito de medir o
aprendizado do discente e projetos de simulagdo e montagem serdo previstos para a composigdo da nota final.
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PROGRAMA

1. Retrospectiva histdrica e estado-da-arte em robds industriais, introdugdo a robética, histérico sobre robos,
Definicdo de robd, classificagédo de robds e aplicagbes de robbs industriais.

2. Atuadores, sensores e atuadores.

3. Tecnologias e nomenclatura técnica em robotica, selecao de robds industriais, montagem robotizada,
avaliacao de desempenho de robds industriais.

4. Sistemas perfiféricos para robds industriais, avaliacdo de desempenho de robds industriais.

5. Soldagem robotizada , Tendéncias e aplicacdes especiais em robética.

6. Estruturas cinematicas de um robd, introdugéo a cinematica de robds manipuladores, Matriz de rotagéo no
espaco, rotacGes notaveis, rotacdes sucessivas.

7. Matriz de transformagd@o homogénea, deslocamentos sucessivos.

8. Angulos de Euler x Angulos RPY, convencéo de Denavit-Hartenberg

9. Cinematica direta e inversa de manipuladores

10. Modelagem dinamica de um robd de cadeia aberta

11. Velocidades e relag8es diferenciais. Matriz Jacobiano. Jacobiano inverso.

12. Forgas e andlise dindmica. Momentos de inércia, equagao matricial para célculo do torque em manipuladores
de cadeia aberta.

13. Controle de robds industriais. Introdugéo ao controle de robds, controle no espaco de juntas.

14. Controle independente por junta, controle em malha fechada.

15. Linguagens de programacdao de robds industriais, gera¢fes de linguagens de programacao de robds.

16. Estrutura das linguagens de programacao de robds.

Software:

Programa de simulacdo V-REP, ROS

Matlab

MPLADb da Microchip para pic18f4550 e Dspic

C

C++ e Python




