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DISCIPLINA: Fundamentos de Robdtica Industrial

Vigéncia: A partir de 2022/1 Periodo letivo: 4° ano

Carga horéria total: 60 horas Caodigo: TEC.0270

Ementa: Introdugdo aos conceitos fundamentais de robotica e suas aplicagdes
na automacgdo industrial. Estudo sobre atuadores, sensores e efetuadores
empregados em manipuladores roboticos. Analise das representacbes e
transformacdes entre diferentes sistemas de coordenadas no espaco de trabalho
tridimensional. Estudo da cadeia cinematica de manipuladores roboticos
industriais. Busca de compreensdo dos métodos de simulacdo e programacao
de rob6s e introducéo a robotica mével.

Conteudos

UNIDADE | — Introducéo a robdtica
1.1 Historico
1.2 Conceitos
1.3 Aplicacdes
1.4 Tipos de robds industriais

UNIDADE Il — Aspectos construtivos de robos
2.1 Atuadores
2.2 Sensores
2.3 Efetuadores
2.4 Aplicacdes industriais tipicas com robds/manipuladores

UNIDADE Ill — Representacao no espaco tridimensional
3.1 Descri¢cOes espaciais e transformacgdes

UNIDADE IV — Cinemética de robds industriais
4.1 Cinematica direta
4.2 Cinemética inversa

UNIDADE V - Simulacéo e programacao de rob6s industriais
5.1 Linguagens e sistemas de programacao de robo6s

UNIDADE VI — Topicos sobre robética movel
6.1 Cinemética de um robé mével
6.2 Programacao de um robd movel
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