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Ementa: Historico do desenvolvimento de robds. Definicbes e conceitos
fundamentais. Classificacdo dos robds e seus componentes constituintes.
Estudo do espaco de trabalho e tipos de manipuladores. Nocbes sobre
operacdo e programacao de rob6s manipuladores. O uso de software para
simulacdo de robds industriais. Estudo dos sensores e atuadores utilizados em
robdtica. Estudo dos sistemas flexiveis de manufatura (FMS): conceito,
aplicacdes, vantagens e desvantagens, planejamento e implementacéo,
aplicabilidade. Layout de diferentes tipos de FMS. Desenvolvimento de projeto

de manipulador robético.

Conteudos

UNIDADE | — Robotica

1.1 Historico do desenvolvimento de robds

1.2 Definigbes e conceitos fundamentais

1.3 Classificacéo dos robds e seus componentes constituintes
1.4 Espaco de trabalho

1.5 Tipos de manipuladores: cartesiano, cilindrico, esférico,

articulado

1.6 Conceitos sobre planejamento da trajetorias de robds
1.7 Operagéao e programacgao de robds manipuladores
1.8 Software para simulagéo de robds industriais

1.9 Sensores e atuadores utilizados em robotica

UNIDADE Il — Sistemas flexiveis de manufatura (FMS)
2.1 Conceito de FMS
2.2 Aplicacbes de FMS na industria: vantagens e desvantagens
2.3 Layout de diferentes tipos de FMS: em linha, circular, escada,
campo aberto, célula centralizada em robo
2.4 Aspectos de planejamento e projeto do FMS
2.5 Aspectos operacionais do FMS

UNIDADE Il — Desenvolvimento de projeto de manipulador robotico
3.1 Defini¢do e escopo do Projeto
3.2 Projeto Mecéanico
3.3 Projeto Eletrénico
3.4 Projeto de Software
3.5 Montagem e testes do manipulador
3.6 Apresentacao do projeto
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