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EMENTA

Histdrico da robdtica. Tipos de robds e juntas roboéticas. Coordenadas homogéneas e matrizes de Transformagao.
Movimento de corpo rigido. Cinematica direta e inversa. Notagdo de DenavitHartenberg.Jacobianos. Espago 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 programacéo.
Atividades praticas.

OBIJETIVOS

O proposito deste curso é introduzir o aluno aos conhecimentos basicos de modelagem, planejamento de
trajetdrias, controle e projeto de sistemas robéticos. Apresentar uma visdo geral dos aspectos relevantes em
cinematica espacial e planar, dindmica e controle de manipuladores e rob6s méveis. Capacitar o aluno tanto do
ponto de vista matematico quanto tecnoldgico.

CONTEUDO PROGRAMATICO

e Introducao a Robdtica;
e Matrizes de rotagao;
e Tipos de rotagéo;
e Quaterinon;
e Matriz de transformagéo homogénea;
e Equacdes de Transformacoes;
e Cinematica direta —Paradmetros que caracterizam os elos;
e Cinematica direta — Atribuicdo dos referenciais;
o 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 dinamica;
e Geragao de Trajetorias;
Controle de manipuladores.

METODOLOGIA DE ENSINO

e Aulas tedricas, disponibilizadas no portal didatico e/ou por meio de videoaulas.
e Aulas praticas: Desenvolvimento de atividades utilizando o toolbox de robodtica (Matlab); Sera
disponibilizada uma videoaula com demonstrag¢ao 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 resolugéo de
duvidas e atendimento aos alunos.
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CRITERIOS DE AVALIAGCAO

A avaliagao dos alunos sera por meio das seguintes atividades: lista de exercicios, simula¢gdes computacionais,
resenha de artigos cientificos e desenvolvimento de um trabalho tedrico.

Haverda uma avaliagdo tedrica substitutiva, que sera oferecida aos alunos que atenderem aos requisitos
conforme as resolugdes relativas ao periodo emergencial.

CONTROLE DE FREQUENCIA

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

BIBLIOGRAFIA BASICA

1. CRITCHLOW, A.J. Introduction to robotics. McMillan.
2. KANE, T.R., LENINSON, D.A. Dynamics, theory and applications. Editora McGraw Hill, 1985.

3. PAUL, R.P. Robot manipulations, mathematics programing and control. Editora Mit Press, 1981

BIBLIOGRAFIA COMPLEMENTAR

. SPONG,M.W. e VIDYASAGAR,M. Robot Dynamics and Control. Editora John Wilwy and Sons,1989.
. CRAIG, J.J. Introduction to Robotics, Mechanics and Control. Editora Addison-Wesley, 1986.

. GROOVER, M.P. Automation, Production Systems and CIM, Editora Prentice-Hall, 1987.

. FU, K., Gonzales, R. C., Lee, G. C. S. Robética. Editora McGraw-Hill, 1989.

. SCIAVICCO, L. Siciliano, B. Robotica Industriale, Editora McGraw-hill, 1995
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