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CODIGO: COMPONENTE CURRICULAR:
ROBOTICA
UNIDADE ACADEMICA OFERTANTE: SIGLA:
FACULDADE DE ENGENHARIA ELETRICA FEELT
CH TOTAL TEORICA: CH TOTAL PRATICA: CH TOTAL:
45 horas 15 horas 60 horas

Objetivo geral:
Proporcionar aos estudantes os conhecimentos teérico-praticos sobre os fundamentos da robética,

Objetivos especificos:

Aproximar o estudante do ambiente da robotica, permitindo assim, diferenciar as inimeras classes de
sistemas roboticos. Propiciar os conhecimentos bésicos necessarios para que se possa aplicar as técnicas de
modelagem, de programagio, de dimensionamento e de sistemas de controle nos robéos manipuladores.

Classificagdo na robdtica, robds manipuladores, caracteristicas estruturais, modelagem, estudo de trajetérias.

1. Introducio

1.1. Defini¢des e objetivos
1.2. Histérico da automagdo industrial
1.3. Classificagdo dos robds

2. Caracteristicas estruturais dos robds manipuladores
2.1. Elos e juntas
2.2. Motor de corrente continua e motor de passo
2.3. Acionamentos tipicos (Half-Bridge, Full-Bridge, outros). Circuitos integrados dedicados.
2.4. Sistema de transmissdo de poténcia mecénica
2.5. Sensores
2.6. Controle das articulagdes
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3. Modelagem

3.1. Robés manipuladores. Caracteristicas, defini¢des ¢ classificagdes. Elementos terminais.
3.2. Modelagem geométrica direta
3.2.1. Transformagédo de coordenadas
3.2.2.Parimetros de Denavit-Hartenberg
3.3. Modelagem geométrica inversa
3.4. Modelagem cinematica
3.4.1.Método da linearizagdo
3.4.2.Método da inversa generalizada
3.4.3.Método da cinematica dos sélidos
3.5. Modelagem dinidmica
3.5.1.Teoria geral (Newton-Euler)
3.5.2.Método de Lagrange

4. Estudo de trajetorias
4.1. Trajetérias ponto a ponto
4.2. Trajetorias polinomiais
4.3. Trajetorias clbicas
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