Servico Publico Federal
Instituto Federal de Educacao, Ciéncia e Tecnologia Sul-rio-grandense
Pro-Reitoria de Ensino

DISCIPLINA: Fundamentos de Robdtica Industrial
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Ementa: Introducéo aos conceitos fundamentais de robética e suas aplicacdes
na automacado industrial. Estudo sobre atuadores, sensores e efetuadores
empregados em manipuladores roboéticos. Andlise das representacfes e
transformacdes entre diferentes sistemas de coordenadas no espaco de
trabalho tridimensional. Estudo da cadeia cinematica de manipuladores
robéticos industriais. Busca de compreensdo dos métodos de simulacdo e
programacao de robds e introducao a robética mével.

Conteudos

UNIDADE | — Introduc&o a Robdtica
1.1 Historico
1.2 Conceitos
1.3 Aplicacbes
1.4 Tipos de robds industriais

UNIDADE Il — Aspectos Construtivos de Robos
2.1 Atuadores
2.2 Sensores
2.3 Efetuadores

UNIDADE Il — Representacao no Espaco Tridimensional
3.1 Transformacé&o de coordenadas
3.2 Transformacédo homogénea

UNIDADE IV — Cinematica de Robds Industriais
4.1 Cinematica direta da posicdo de robés manipuladores
4.2 Modelo cinematico de Denavit-Hartenberg

UNIDADE V - Simulacao e Programacéo de Robds Industriais
5.1 Introdugé&o a simulagdo matematica
5.2 Métodos de programacédo de robds industriais

UNIDADE VI — Tépicos sobre Robotica Moével
6.1 Introducgé&o a robotica movel
6.2 Tipos e aplicacdes de robds moveis
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