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DISCIPLINA: Robdtica

Vigéncia: a partir de 2018/1 Periodo letivo: 4° ano

Carga horéaria total: 90 h Cdédigo: NH_MC.85

Ementa: Busca de compreensdo sobre o contexto historico da robética
industrial. Estudo do espaco de trabalho e classificacdo de manipuladores.
Caracterizacdo das partes mecanicas que constituem os robds, aspectos
cineméticos e estruturais. Estudo sobre os principais atuadores e sensores
utilizados em dispositivos mecatrénicos. Fundamentacdo sobre operacao e
programacdo de robds manipuladores. Estudo introdutério de controle de
sistemas dinamicos. Introducdo aos sistemas de manufatura, linhas de
producdo automatizadas, sistemas de montagem automatizados e manufatura
celular. Fundamentacdo sobre componentes, aplicacdes e simulacdo dos
sistemas flexiveis de manufatura. Estabelecimentos de relacbes entre
manipuladores robaoticos e sistemas de manufatura.

Conteudos

UNIDADE | — Robética Industrial
1.1 Introducéo a Robdtica Industrial
1.1.1 Contexto historico
1.1.2 Evolucao da robdtica industrial
1.1.3 Classificacdo e configuracdes basicas
1.1.4 Aplicacdes dos robds manipuladores industriais

1.2 Cadeia cinematica
1.2.1 Espaco de trabalho
1.2.2 Cadeia cinematica
1.2.3 Articulacdes
1.2.4 Punho esférico
1.2.5 Efetuadores

1.3 Estrutura mecéanica
1.3.1 Precisao dos movimentos
1.3.2 Ligamentos
1.3.3 Balanceamento
1.3.4 Atuadores
1.3.5 Sistemas de transmissao
1.3.6 Redutores de Velocidade

1.4 Sensores
1.4.1 Sensores utilizados nos robds industriais
1.4.2 Sensores de posicao e velocidade
1.4.3 Sensores de forga e torque

1.5 Programacéo de robds
1.5.1 Regras de Seguranca para Robotica e Automagéo
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1.5.2 Programacéo e interfaces HMI
1.5.3 Planejamento de trajetorias de robos
1.5.4 Atividades Préticas

UNIDADE Il — Introducé&o aos sistemas de controle
2.1 Fundamentos de sistemas de controle
2.2 Elementos dos sistemas de controle
2.3 Andlise do comportamento dinamico
2.4 Fundamentos de estabilidade
2.5 Fundamentos de controladores PID
2.6 Sintonia de controladores PID
2.7 Aplicacéo controladores

UNIDADE IIl — Sistemas de Manufatura

3.1 Introducgéo aos sistemas de manufatura

3.2 Sistemas automatizadas

3.3 Manufatura celular

3.4 Sistemas flexiveis de manufatura (FMS)
3.4.1 Conceito de sistema flexivel de manufatura
3.4.2 Componentes do FMS
3.4.3 Manipuladores robéticos no contexto do FMS
3.4.4 Aplicacbes e vantagens do FMS
3.4.5 Aspectos de planejamento e projeto do FMS
3.4.6 Andlise quantitativa dos sistemas flexiveis de

manufatura
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