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[ntruducdo a Roboética. Modelagem e Controle de Robds. Instrumentag@o aplicada a Robotica. Atuadores e Sistemas de
Transmissdo. Integracdo entre Robd e Ambiente. Programacdo e Simulagdo de Robds. Selegdo de Robds Industriais.
Aplicagdes da Robdtica. Aspectos Economicos e Sociais.
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OBJETIVOS GERAIS

Proporcionar ao aluno uma visdo geral sobre as aplicagdes tecnologicas e comerciais da roboética, permitindo a este adaptar-se
facilmente & ambientes de trabalho cujo uso desta tecnologia esteja presente.

METODOLOGIA

O conteudo do curso serd desenvolvido em sala de aula e laboratorio, onde o aluno recebera por meio de aulas expositivas a
teoria necessaria para a execucdo das atividades praticas de fixagdo e complementacdo. As aulas tedrico-expositivas serdo
ministradas com o uso de projetor multimidia, video e desenvolvimentos em quadro. Ja as aulas praticas serdo realizadas no
laboratorio de roboética, em atividades de simulag@o computacional e, também, de uso direto do manipular industrial FANUC.

CRITERIO DE AVALIACAO

Ao menos duas avaliagdes no semestre mais uma prova final para aqueles que ndo alcangarem média igual ou superior a 7,0
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pontos. Estas avaliagcdes poderdo ser feitas através de provas e/ou trabalhos, sendo as aulas praticas sempre avaliadas por
trabalhos. Estes trabalhos, por sua vez, poderdo ser individuais ou coletivos.

PROGRAMA TEORICO

1. Introducio a Robética Industrial
1.1 Defini¢des basicas.
1.2 Evolugdo historica e estado da arte.
1.3 Tipos bésicos de manipuladores.
2. Modelagem Cinematica Direta
2.1 Cadeia cinematica e nimero de graus de liberdade.
2.2 Cinematica direta.
3. Modelagem Cinematica Inversa
3.1 Orientacdo espacial por Angulos de Euler.
3.2 Singularidades.
3.3 Orientagéo espacial por Quaternions.
3.4 Matriz Jacobiana.
4. Modelagem Dinamica
4.1 Abordagem por Newton-Eules.
4.2 Abordagem por Lagrange.
5. Integraciio entre Robd e Ambiente
5.1 Sensores
5.2 Captura e transmissdo de dados.
6. Controle de Manipuladores
6.1 Modelagem dos sistemas de acionamento.
6.2 Funcéo de transferéncia de uma junta.
6.3 Controle de posi¢do de uma junta.
6.4 Desempenho e critério de estabilidade.
6.5 Controle de robos com dois ou mais graus de liberdade.
7. Avaliacido de Desempenho de Robds Industriais
7.1 Caracteristicas de desempenho.
7.2 Caracteristicas de percurso.
7.3 Tempo minimo de posicionamento.
7.4 Flexibilidade estatica.
7.5 Condigdes para testes de desempenho.
8. Selecdo de Robds Industriais
8.1 Analise econdmica de sistemas robotizados.
8.2 Ergonomia de sistemas robotizados.
9. Aplicacdes da Robética
10.1. Soldagem robotizada.
10.2. Montagem robotizada.
10.3. Sistemas periféricos.
10.4. Tendéncias e aplicagdes especiais.
10. Aspectos Econémicos e Sociais
11.1. Robética na industria.
11.2. Analise de investimentos em robdtica.
11.3. Impactos sobre os recursos humanos.

PROGRAMA EXPERIMENTAL

1. Programacio e Simulacio de Robos
1.1 Métodos de programagio.
1.2 Linguagens de programagao.
1.3 Simulagio de robos.

PROFESSOR RESPONSAVEL PELA DISCIPLINA CHEFE DO DEPARTAMENTO

Luciano Santos Constantin Raptopoulos Waltencir dos Santos Andrade
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