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EMENTA

Integracao de hardware e software em solucdes robdticas. Modelagem cinematica de robos
moveis com rodas e aplicacdes na pratica. Programacao utilizando ROS (Robot Operating
System). Introducdo ao simulador CoppeliaSim. Projeto e fabricacdo de PCB (Printed Circuit
Board — placa de circuito impresso). Projeto 3D e fabricacdo de componentes mecanicos
utilizando impressao 3D e corte a laser. Montagem e teste de uma plataforma robdtica

funcional.

OBJETIVOS

Ao final da disciplina os alunos deverao ser capazes de modelar, simular, projetar e
construir uma solugdo robética na pratica.

CONTEUDO PROGRAMATICO

1. Modelagem cinematica de robos moveis com rodas e aplicagbes na pratica

a.
b.

Sm oo

Conceitos fundamentais de robdtica movel terrestre com rodas

Representacdo de robO6s moveis com sistemas de coordenadas e
transformacdes

Cinematica direta e inversa para plataformas com rodas: uniciclo, diferencial e
skid-steering

Relacao entre velocidades das rodas e velocidades do chassi

Restricdes nao-holondmicas e suas implicagcdes nos modelos

Representacdo e localizacao de obstaculos em coordenadas relativas ao robd
Simulagdes analiticas e computacionais da movimentacao dos modelos
Aplicagdes praticas

2. Introdugao ao simulador CoppeliaSim

d.

©®oo o

Visao geral do Coppeliasim: interface, recursos e aplicacdes

Estrutura de uma cena no Coppeliasim: objetos, hierarquias e propriedades
Criacao e modelagem de robds moveis (uniciclo, diferencial e skid-steering)
Insercao e configuracdao de atuadores e sensores

Uso basico de scripts embarcados no Coppeliasim
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f.

Integragao com outras ferramentas: Matlab e ROS

3. Programacao utilizando ROS (Robot Operating System)

a.
b.

@ o oo

Introducdo ao ROS: conceito de middleware e arquitetura modular

Conceitos basicos: nodes, topics, messages, services, actions, interacdes entre
nodes

Estrutura de pacotes e workspaces no ROS

Criacdo de publishers e subscribers em Python

Criacdo e uso de services requisitantes e servidores

Simulacdo com o Turtlebot: exploracao guiada do tutorial oficial

Integracao ROS e CoppeliaSim: leitura de sensores e comando de atuadores
Implementagao de modelos cinematicos como controladores no ROS

Testes e simulagao com o modelo simulado e o protétipo real

4. Introdugao ao projeto e fabricagdao de PCB (Printed Circuit Board — placa de circuito
impresso)

a.
b.

Design de PCB: Ferramentas de layout e geracao de arquivos para fabricacao.
Fabricacdao e Teste: Métodos de prototipagem, soldagem e depuracdao de
circuitos.

5. Introdu¢do ao projeto 3D e fabricagdo de componentes mecanicos utilizando
impressao 3D e corte a laser

d.

Design Mecanico: Fundamentos, selecdo de materiais e consideragdes de
montagem.

b. Modelagem 3D: Ferramentas e criacdao de pecas para robos.

Fabricacdo Digital: Impressao 3D (FDM) e corte a laser

6. Montagem e teste de uma plataforma robética funcional

d.

Integracdao: Montagem mecanica, eletronica e de software da plataforma
robotica.

Calibragao e Testes: Configuracao de drivers, calibracdo de sensores e testes de
funcionalidade.

Depuracao e Documentacao: Resolucao de problemas e registro do projeto.

METODOLOGIA DE ENSINO

1. Aulas em sala com conteudo escrito, desenhado e modelado em quadro.
2. Utilizacao de computadores para simulacao de um robé moével.
3. Uso dos laboratérios do NIPEM para fabricacdo de pecas (corte laser, cnc, etc.).

CONTROLE DE FREQUENCIA E CRITERIOS DE AVALIAGCAO
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12 trabalho — 30 pontos — ao final das 5 primeiras semanas
22 trabalho — 35 pontos — ao final de 10 semanas
32 trabalho — 35 pontos — ao final de 15 semanas

Avaliacao Substitutiva - Sera cobrada toda a matéria lecionada durante o semestre. O aluno
nao podera ter sido reprovado por falta. A prova ira substituir a menor nota obtida pelo
aluno.

Para ser aprovado o aluno devera ter média igual ou maior que 6 pontos e 75% de
frequéncia nas aulas do curso. O controle de frequéncia sera feito todas as aulas por
chamada nominal de cada aluno e os dados serao inseridos diretamente no SIGAA.
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