PLANO DE ENSINO E CRONOGRAMA

Cursos: Engenharia de Controle e Automacgéo — Disciplina Obrigatéria
Engenharia Mecéanica — Disciplina Eletiva

Disciplina: Elementos de Robotica Carga horaria: 60

Professor: José Alberto Naves Cocota Junior Semestre: 8°

PRE-REQUISITOS:

Conhecimento de equacdes diferenciais, calculo, dlgebra linear e teoria de controle.

EMENTA:
Conceitos de robotica. Classificacdo dos robos. Arquitetura genérica de robos. Aplicabilidade de robods

em células de trabalho. Modelagem de robds. Técnicas de controle de sensoriamento, posicionamento
e movimentacdo de robds. Técnicas de programagdo de robds.

OBJETIVO:

Fazer com que o estudante compreenda os fundamentos basicos da Robotica, aplicando-os a resolugao
de problemas praticos de engenharia.

CONTEUDO PROGRAMATICO:

1. Introdugao
a) Definicdes;
b) Classificagdo de robos industriais;
c) Aplicagdes.
2. Descri¢des espaciais de um corpo rigido
a) Posicdo, orientacdo e sistema de referéncia;
b) Transformacdes Homogéneas.
Cinematica direta
Cinematica inversa
Cinematica diferencial
a) Velocidade linear e rotacional de corpos rigidos;
b) Velocidade angular;
c¢) Jacobiano do manipulador.
Dinamica de rob6s manipuladores
Geragao de trajetorias
Controle de robds manipuladores
Aplicacdes com inteligéncia artificial
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METODOLOGIA DE ENSINO:

Aulas expositivas, exercicios e trabalhos.

SISTEMA DE AVALIACAO:

Serdo realizadas duas provas (B1 e B2). Além disso, os alunos deverdo realizar e apresentar o
trabalho pratico (T1 e T2). Alunos que obtiverem média M > 6.0 serdo aprovados, sendo
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Média Final = , sendo 40% provas e 60% trabalhos.

Trabalho Pratico Multidisciplinar

As atividades de cada grupo de trabalho serdo discutidas e definidas nas duas primeiras semanas de
aula. Serdo avaliados o trabalho redigido, a apresentagdo e o trabalho prético.

Datas das avaliagoes:
B1 =22/04/2015
Apresentacido Trabalho — 1* Etapa = 06/05/2015
B2 = 15/06/2015
Apresentacido Trabalho — 2* Etapa = 22/06/2015
Substitutiva ou Exame Final = 01/07/2015
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