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PROGRAMA DE DISCIPLINA

DISCIPLINA: CODIGO:
[Manipuladores Robéticos [ELEO41 ]

DEPARTAMENTO RESPONSAVEL: UNIDADE:
@partamento de Engenharia Elétrica | Escola de Engenharia J

CARGA HORARIA:  CREDITOS: _ PERIODO: CLASSIFICACAO: _ PRE-REQUISITOS:

[Tedrica: 60 | Pratica: 4 B \ OP B
[ Total: 4 horas-aula ]

PRE-REQUISITOS DE CONHECIMENTO: CARGA HORARIA ESTIMADA EXTRA-CLASSE:

Bons conhecimentos de matemaética e programagdo de | 2 horas semanais
computadores ¢ nogdes de eletrénica e acionamentos
| elétricos. |
CERTIFICADO DE ESTUDOS:
[ Eletronica de Poténcia, Controle de Processos, Engenharia Biomédica j

EMENTA:

Classificac@o de manipuladores robéticos. Modelagem de manipuladores robéticos: transformagdes homogeneas,
modelo cinemético direto, modelo cinemético inverso e modelo dindmico. Geragdo de trajetérias. Sistemas de
controles de manipuladores industriais: posi¢ao, velocidade e esforgo. Sensores e atuadores. Aplicagdes.

OBJETIVOS:

1. Fornecer ao aluno os principios fundamentais da robética;
2. Apresentar as caracteristicas construtivas dos manipuladores robaticos;
3. Introduzir técnicas de controle e plangjamento de trajetérias para sistemas roboticos em geral;
4. Demonstrar a necessidade prética de sistemas confiaveis, robustos e eficientes no controle de robos;
5. Discutir possiveis aplicagdes da robética.
L
METODOLOGIA DE ENSINO:
(X) Aulas Expositivas em Quadro-Negro (X) Trabalho Prético Extra-Classe
(X) Utilizag#o de Transparéncias ou Slides (X) Estudo Dirigido / Listas de Exercicios
( ) Aulas Préticas Demonstrativas (X) Aulas em Salas de Microcomputadores
( ) Aulas Préticas de Montagem ( ) Outros - Especificar:

( ) Trabalho Teérico Extra-Classe

CRITERIOS DE AVALIACAO:
Trabalhos praticos (TPs) — 20 pts
Trabalho Final — 40 pts

|2 Provas — 40 pts

PROGRAMA:
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Unidade I — Fundamentos

I.1 - Introdug&o & robdtica

1.2 - Histéria da robdtica

1.3 - Tipos de robds: robds méveis e manipuladores

Unidade 11 — Modelagem e representagdo espacial

11.1 - Coordenadas homogéneas e matrizes de transformagao
11.2 - Classificagio dos manipuladores robéticos

113 - Cineméticas direta e inversa

11.4 - Jacobianos

11.5 - Espaco de configuragdes

11.6 - Restrigdes de movimento

[1.7 - Cinematica de robds moveis

11.8 - Modelo Dindmico

Unidade 111 — Sistemas de controle
I11.1 - Arquiteturas de controle
[11.2 - Controle de posigéo

111.3 - Controle de velocidade

Unidade IV — Planejamento de movimento

V.1 - Métodos baseados em grafos para planejamento de caminhos
V.2 - Fungdes de potencial

V.3 - Construgéo trajetérias

Unidade V — Sensores e atuadores
V.1 - Tipos de atuadores
V.2 - Tipos de sensores

Unidade VI — Programagéo de manipuladores industriais
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