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EMENTA

Histoérico da robética. Tipos de robés e juntas robodticas. Coordenadas homogéneas e matrizes de transformagéao.
Movimento de corpo rigido. Cinemética direta e inversa. Notagdo de Denavit-Hartenberg. Jacobianos. Espago de
configuragdes. Planejamento de movimento: métodos geométricos, baseados em fungdes de potencial e em
grafos. Dindmica de robds mdéveis e manipuladores. Geragao de trajetorias. Arquiteturas de controle. Controle de
posicdo, de velocidade. Controle linear e nao-linear. Tipos de atuadores e sensores. Linguagens de

programagcao. Aulas em laboratério.

OBIJETIVOS

O propdsito deste curso é introduzir o aluno aos conhecimentos basicos de modelagem, planejamento de
trajetorias, controle e projeto de sistemas robéticos. Apresentar uma visdo geral dos aspectos relevantes em
cinematica espacial e planar, dindmica e controle de manipuladores e robds méveis. Capacitar o aluno tanto do

ponto de vista matematico quanto tecnoldgico.

CONTEUDO PROGRAMATICO

e Introducdo a Robdtica;

e Matrizes de rotagao;

e Tipos de rotagao;

e Quaterinon;

e Matriz de transformagao homogénea;

e Equacdes de Transformagdes;

e Cinematica direta —Parametros que caracterizam os elos;

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

e Geragao de Trajetorias;

e Controle de manipuladores.




METODOLOGIA DE ENSINO

o Aulas tedricas: Aulas expositivas com o uso de Datashow;

e Aulas de exercicios;

e Aulas de laboratério:

o

o

o

Simulagdes utilizando o toolbox de robética;
Uso do Manipulador ED7220C;
Uso do Moway.

e Seminarios;

e Atendimentos: Quinta-Feira, 15h00 as 17h00h.

CONTROLE DE FREQUENCIA E CRITERIOS DE AVALIACAO

e Prova 1: 25 pontos;

e Prova 2: 25 pontos;

e Laboratério - 20 pontos:

o

o

Simulagdes Matlab: Entrega dos cédigos-fonte em até 24 horas apds a aula pratica;

Atividades no lab. Robdtica: Presencga e participacao.

e Trabalho teérico - 15 pontos:

o

o

o

o

Presenca [60%];

Participagcado na apresentacao oral do trabalho [25%];

Adequacéo ao tempo estipulado (a ser definido no momento oportuno) [5%];

Entrega do trabalho no prazo estipulado (a ser definido no momento oportuno) [10%].

e Trabalho pratico — 15 pontos;

o

o

o

o

o

Presenca [30%];

Participagcado na apresentacao oral do trabalho [35%];

Adequacéao ao tempo estipulado (a ser definido no momento oportuno) [5%];

Entrega do trabalho no prazo estipulado (a ser definido no momento oportuno) [10%];

Avaliagdo do relatério: Introdugdo, fundamentacdo tedrica, materiais e métodos, resultados,

discussao dos resultados, concluséo e referéncias bibliograficas [20%].

o Avaliagdes substitutivas: Aos discentes que perderam uma avaligéo;

o

o

Substitutiva 1: Envolvera o mesmo contetldo abordado na Prova 1 — 25 Pontos;

Substitutiva 2: Envolvera o mesmo contetido abordado na Prova 2 — 25 Pontos;

Obs: Havera a oportunidade de reposicdo de uma aula de laboratério. Essa reposigao devera ser feita de forma

presencial, no laboratério de robética.

Controle de frequéncia: Em todas as aulas a chamada sera realizada por meio da assinatura de lista de

presencga. Ap6s cada aula os discentes poderdo acessar o SIGAA para verificar o langamento da presenga. Os

discentes que apresentarem frequéncia inferior a 75% serao reprovados.
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