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| PLANO DE DISCIPLINA
IDENTIFICACAO

CURSO: Tecnologia em Automacéo Industrial

DISCIPLINA: Robotica | CODIGO DA DISCIPLINA: 52

PRE-REQUISITOS: Microcontroladores; Instrumentag&o Industrial

UNIDADE CURRICULAR: Obrigatéria [X] Optativa[ ] Eletiva [ ] | SEMESTRE: 5°

CARGA HORARIA

TEORICA: 70 Horas PRATICA: 13 Horas |EaD: Néo

CARGA HORARIA SEMANAL: 5 Horas/aulas CARGA HORARIA TOTAL: 83 Horas

DOCENTE RESPONSAVEL:

| EMENTA

Introducdo a Robdtica. Localizacdo espacial aplicado a robdtica. Introdugdo a cinemética de robds. Controle
cinematico e dindmico. Programacdo de robds industriais: modos e linguagens. Aplica¢Bes industriais de robds.
Noc6es de rob6tica movel.

OBJETIVOS

Geral:

e Proporcionar ao aluno, conhecimento nos componentes e nas solucfes especiais de sistemas roboticos, e
como os sistemas robéticos interagem com o ambiente no qual sdo inseridos, por meio do uso de ferramentas
matematicas para seu modelamento e controle.

Especificos:

e Ao final do curso, o aluno devera ser capaz de: compreender 0s conceitos fundamentais sobre Robética;
entender os aspectos relacionados a descricdo matemética dos manipuladores/robds mdveis; realizar a
modelagem de movimento, tanto através de cinemdtica direta quanto cinematica inversa e cinematica
diferencial, além da dindmica dos robds; serem capazes de desenvolver programas que controlem o0s
movimentos dos robds, fazendo a leitura dos diversos sensores e ativando os atuadores que poderdo ser
empregados na atividade.

CONTEUDO PROGRAMATICO

UNIDADE 1- Introdugdo a Robética 12 Horas
1.1. Historico

1.2. Definigdes e classificacio de robds

1.3. Morfologia de robds e espaco de trabalho

1.4. Elementos terminais

1.5. Exatiddo

1.6. Repetitividade e resolucdo

1.7. Exemplos de aplicagdes industriais

1.8. Robdtica e automacao industrial

1.9. Sistemas flexiveis de manufatura

UNIDADE 2 - Localizagéo Espacial 20 Horas
2.1. RepresentacBes da posicao e da orientacdo

2.2. Matrizes de transformacdo homogénea

2.3. Relagdo entre diferentes sistemas de representacéo

UNIDADE 3 - Modelo Cinematico 18 Horas
3.1. Modelo cinematico direto

3.2. Representacdo de Denavit-Hartenberg

3.3. Modelo cinematico inverso

3.4. Modelo cinematico diferencial

UNIDADE 4 - Modelo Dinamico e Controle 9 Horas
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UNIDADE 5 - Controle Cinematico 9 Horas
5.1. Funcionamento do controle cinematico

5.2. Tipos de trajetorias

5.3. Geragdo de trajetorias

UNIDADE 6 - NocGes de Robdtica Mével 15 Horas
6.1. Tipos, exemplos e aplicacdes de robds moveis

6.2. Atuadores e sensores

6.3. Cinematica de robds moveis

6.4. Odometria e navegacao

| METODOLOGIA DE ENSINO

Aulas expositivas, seminarios e préaticas de laboratorio.

| RECURSOS DIDATICOS

[X] Quadro [X] Equipamento de Som

[X] Projetor [X] Laboratério

[X] Videos/DVDs [X] Softwares: MatLab e LabVIEW
[X] Periddicos/Livros/Revistas/Links [X] Outros: Rébos

| CRITERIOS DE AVALIACAO

Provas escritas; listas de exercicios e trabalhos de pesquisa individual; projeto no final da disciplina.
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