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EMENTA

Historico da robotica. Tipos de robés e juntas robdticas. Coordenadas homogéneas e matrizes de Transformacgao.
Movimento de corpo rigido. Cinematica direta e inversa. Notagdo de DenavitHartenberg.Jacobianos. Espaco de
configuragbes. Planejamento de movimento: métodos Geométricos, baseados em fungbes de potencial e em
grafos. Dindmica de robds moveis e Manipuladores. Geragao de trajetérias. Arquiteturas de controle. Controle de
posicao, de velocidade. Controle linear e ndo-linear. Tipos de atuadores e sensores. Linguagens de programagéo.
Atividades praticas.

OBIJETIVOS

O proposito deste curso é introduzir o aluno aos conhecimentos bdasicos de modelagem, planejamento de
trajetorias, controle e projeto de sistemas robdticos. Apresentar uma visdo geral dos aspectos relevantes em
cinematica espacial e planar, dindmica e controle de manipuladores e robés moveis. Capacitar o aluno tanto do
ponto de vista matematico quanto tecnoldgico.

CONTEUDO PROGRAMATICO

e Introducdo a Robdtica;

e Matrizes de rotagao;

e Tipos de rotagéo;

e Quaterinon;

e Matriz de transformagéo homogénea;

e Equacdes de Transformacoes;

e Cinematica direta —Parametros que caracterizam os elos;

o Cinematica direta — Atribuicdo dos referenciais;

e Cinematica direta — Determinagao da matriz de Transformagdo Homogénea de Manipuladores seriais;

e Cinematica Inversa — Método Algébrico e Método Geométrico;

e Jacobiano — Transformacao de velocidades;

e Dinamica de manipuladores: Distribuicdo de massa, determinagéo de torques (método iterativo e método
analitico), levantamento da equagao dindmica;

e Geragao de Trajetorias;

e Controle de manipuladores.

METODOLOGIA DE ENSINO

e Aulas teodricas, disponibilizadas no portal didatico e/ou por meio de videoaulas.
o Aulas praticas: Desenvolvimento de atividades utilizando o toolbox de robodtica (Matlab); Sera
disponibilizada uma videoaula com demonstragao de utilizagdo dos recursos do toolbox.

e Leitura de textos cientificos e documentagao técnica;

e Seréo disponibilizados horarios de atendimentos semanais sincronos (google meet) para resolugédo de
duvidas e atendimento aos alunos.
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CONTROLE DE FREQUENCIA E CRITERIOS DE AVALIACAO

e O registro da frequéncia do discente se dara por meio do cumprimento das atividades propostas, € nao
pela presenga durante as atividades sincronas, sendo que o discente que ndo concluir 75% das
atividades propostas sera reprovado por infrequéncia.

e A avaliagdo dos alunos serd por meio das seguintes atividades:
o Seis listas de exercicios, trés simulacdes computacionais e uma resenha de artigo relacionado a
robética. Cada atividade valera 10% do total de pontos distribuidos.
e Todas as atividades avaliativas serdo assincronas e deverdo ser entregues semanalmente (conforme o
cronograma divulgado no portal didatico).
e Havera uma avaliagdo tedrica substitutiva, que serd oferecida aos alunos que atenderem aos requisitos
conforme as resolugdes relativas ao periodo remoto
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