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DISCIPLINA: Robotica Il

Vigéncia: a partir de 2015/1 Periodo letivo: 10° semestre

Carga horaria total: 60h Codigo:CH SUP.102

Ementa: Introducédo a geracdo de trajetdrias e controle de movimentos de um
robd manipulador. Estudo das linguagens de programacéo de robds industriais,
Robotica Mével e Visdo computacional.

Conteudos

UNIDADE | - Geracao de Trajetorias e Controle de Movimentos de um Robo
1.1 Programacao de tarefas de robos
1.2 Geracao de trajetdrias e perfis de velocidade
1.3 Discretizacdo do caminho
1.4 Interpolacao e filtragem de pontos de passagem no espaco das
juntas
1.5 Controle Ponto-a-Ponto (PTP)
1.6 Controle por Trajetéria Continua
1.7 Proposta de algoritmo numérico para a geragao de trajetorias
1.8 Implementacéo de algoritmo

UNIDADE Il - Programagao de Robgs Industriais
2.1 Estrutura de controle de um rob6 industrial
2.2 Programacéo de tarefas em robds industriais
2.3 Métodos de programacao de rob6s industriais
2.4 Linguagem de programacéo de robbs
2.5 Programacéo off-line de robos

UNIDADE Il - Robotica Movel
3.1 Nogbes de Robadtica Movel
3.2 Tipos e Exemplos de Robds Méveis
3.3 Aplicagbes de Robds Moveis
3.4 Atuadores e Sensores para robotica movel
3.5 Cinemética de Robds Méveis
3.6 Odometria e Navegacéao

UNIDADE IV - Visdo Computacional
4.1 Conceitos de aquisicdo e representacdo de imagens
4.2 Métodos de filtragem de imagens
4.3 Conceitos gerais de reconhecimento de padrées
4.4 Deteccéao de bordas descontinuidades
4.5 Métodos de segmentacgéo
4.6 Localizagao e reconhecimento de objetos
4.7 Visao estéreo
4.8 Cameras e suas calibracbes
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