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PROGRAMA DE DISCIPLINA
DISCIPLINA: CODIGO:
| Topicos Engenharia Controle e Automacao - Manipuladores Robéticos | ELEO75 |
DEPARTAMENTO RESPONSAVEL: UNIDADE:
| Departamento de Engenharia Elétrica | Escola de Engenharia
CARGA HORARIA:  CREDITOS: PERIODO:  CLASSIFICACAO:  PRE-REQUISITOS:
Tedrica: 60 | Pritica: 4 _ OP _
Total: 4 horas-aula
PRE-REQUISITOS DE CONHECIMENTO: CARGA HORARIA ESTIMADA EXTRA-CLASSE:

Bons conhecimentos de matematica e programacdo de |2 horas semanais
computadores e nocdes de eletronica e acionamentos
elétricos.

EMENTA:

Classificacio de manipuladores robéticos. Modelagem de manipuladores robéticos: transformag¢des homogéneas,
modelo cinemadtico direto, modelo cinematico inverso e modelo dindmico. Geracdo de trajetorias. Sistemas de
controles de manipuladores industriais: posi¢@o, velocidade e esforco. Sensores e atuadores. Aplicagdes.

OBJETIVOS:

1. Fornecer ao aluno os principios fundamentais da robética;

2. Apresentar as caracteristicas construtivas dos manipuladores robéticos;

3. Introduzir técnicas de controle e planejamento de trajetdrias para sistemas robdticos em geral;

4. Demonstrar a necessidade prética de sistemas confidveis, robustos e eficientes no controle de robds;
5. Discutir possiveis aplicacdes da robdtica..

METODOLOGIA DE ENSINO:

(X) Aulas Expositivas em Quadro-Negro (X) Trabalho Pratico Extra-Classe

(X) Utilizagao de Transparéncias ou Slides (X) Estudo Dirigido / Listas de Exercicios
() Aulas Praticas Demonstrativas (X) Aulas em Salas de Microcomputadores
() Aulas Préticas de Montagem () Outros - Especificar:

() Trabalho Teorico 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

L.1 - Introdug@o a robética

1.2 - Historia da robdtica

1.3 - Tipos de rob0s: robds méveis e manipuladores

Unidade II — Modelagem e representacdo espacial

II.1 - Coordenadas homogéneas e matrizes de transformagdo
I1.2 - Classificagdo dos manipuladores robéticos

IL.3 - Cinemdticas direta e inversa

1.4 - Jacobianos

IL.5 - Espaco de configuragdes

IL.6 - Restri¢cdes de movimento

I1.7 - Cinematica de robds moveis

I1.8 - Modelo Dindmico

Unidade IIT — Sistemas de controle

III.1 - Arquiteturas de controle

II1.2 - Controle de posi¢do

II1.3 - Controle de velocidade

II1.4 - Controle de rob6s ndo-holondmicos

Unidade IV — Planejamento de movimento

IV.1 - Métodos baseados em grafos para planejamento de caminhos
IV.2 - Funcgdes de potencial

IV.3 - Construgdo trajetdrias

Unidade V — Sensores e atuadores

V.1 - Tipos de atuadores

V.2 - Tipos de sensores

V.3 - Principios de Visdo Computacional

Unidade VI — Aplicacgdes
VI.1 - Robética Médica
VI.2 - Exploragdo espacial
VL3 - Outras aplicagdes
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