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DISCIPLINA: Robotica

Vigéncia: a partir de 2025/1 Periodo letivo: Eletiva
Carga horaria total: 30 h Cdédigo: PC _CC.62
CH Extensao: O h CH Pesquisa: O h

CH Prética: O h % EaD: 0 %

Ementa: Introducdo aos sistemas robaéticos e suas aplicacdes. Definicdes dos
tipos de robds. Analise dos sensores e atuadores para robética. Modelagem de
movimento. Andlise dos tipos de controles para robés (PID, Fuzzy, controle
adaptativo).

Contelados

UNIDADE | — Visao geral dos sistemas robéticos
1.1. Introducéo a robdtica
1.2. Aplicacdes de robdtica

UNIDADE Il — Tipos de robds
2.1.Manipuladores industriais
2.2 Robds moéveis industriais
2.3 Robbs humanoides

UNIDADE Ill — Sensores e atuadores para robética
3.1. Sensores
3.2. Atuadores
3.3. Manipuladores

UNIDADE IV — Modelagem de movimento
4.1. Descricdo de trajetorias
4.2. Geragao de trajetorias

UNIDADE V - Controle para robos
6.1 P.1.D.
6.2 Fuzzy
6.3 Adaptativo

Bibliografia basica

CRAIG, John J. Robética. 3. ed. Sdo Paulo, SP: Pearson, 2012.
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MONK, Simon. Movimento, luz e som com Arduino e Raspberry Pi. Sao
Paulo, SP: Novatec, 2016. 352 p. ISBN 9788575225240.

OLIVEIRA, Claudio Luis Vieira; ZANETTI, Humberto Augusto Piovesana;
NABARRO, Cristina Becker Matos. Raspberry Pi Descomplicado. S&o Paulo,
SP: Erica, 2018. 256 p. ISBN 9788536527017.

ROSARIO, Jodo Mauricio. Principios de Mecatrénica. Sdo Paulo: Pearson
Prentice Hall, 2005.
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