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DISCIPLINA: Robdtica Industrial
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Ementa: Introducdo a robadtica industrial contemplando o estudo de descricéo
espacial, transformacgdes e cinematica dos manipuladores. Analise da dindmica
dos manipuladores e estudo da geragao de trajetorias. Realizagao de projeto de
mecanismos dos manipuladores e estudo do seu controle linear. Aplicagao de
linguagens e sistemas de programagao de robés.

Conteudos

UNIDADE | — Introducgao a robética industrial

1.1 Introducéao

1.2 Mecanica e controle dos manipulares mecanicos

UNIDADE Il — Descrigdes espaciais e transformacoes

2.1 Introducéao

2.2 Descrigdes: posigdes, orientacdes e sistemas de referéncia

2.3 Mapeamentos

2.4 Operadores

2.5 Equacdes de transformacoes

UNIDADE IIl — Cinematica dos manipuladores

3.1 Introdugao

3.2 Descrigao de um elo

3.3 Descricdo da conexao de um elo

3.4 Convencao para fixar sistemas de referéncia aos elos
3.5 Cinematica dos manipuladores

3.6 Espaco do atuador, espaco da junta e espaco cartesiano

UNIDADE IV — Velocidades e forgas estaticas

4.1 Introducéo

4.2 Notacao para posicéo e orientacdo com variagao no tempo
4.3 Velocidade linear e rotacional dos corpos rigidos

4.4 Movimento dos elos de um rob6

4.5 “Propagacao” de velocidade de um elo para outro

4.6 Jacobianos

4.7 Singularidades

4.8 Forgas estaticas nos manipuladores
4.9 Jacobianos no dominio da forca
4.10 Transformacgéo cartesiana de velocidades e forgas estaticas

UNIDADE V - Dinamica dos manipuladores

5.1 Introdugao

5.2 Aceleragao de um corpo rigido
5.3 Distribuicdo de massa
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5.4 Equacao de Newton, equagao de Euler
5.5 Formulacdo dinamica iterativa de Newton-Euler
5.6 Simulagao dinamica

UNIDADE VI — Geragéao de trajetérias
6.1 Introducéo
6.2 Descrigao e geracao de trajetérias
6.3 Esquema do espaco de juntas
6.4 Esquema do espaco cartesiano
6.5 Geracgao de trajetéria em tempo de execucgao
6.6 Planejamento de trajetorias usando o modelo dindmico
6.7 Planejamento de trajetoria livre de colisdo

UNIDADE VIl — Projeto do mecanismo do manipulador
7.1 Introdugao
7.2 Baseando o projeto nos requisitos das tarefas
7.3 Configuracao cinematica
7.4 Medidas quantitativas dos atributos do espaco de trabalho
7.5 Estruturas redundantes e de cadeia fechada
7.6 Esquemas de acionamento
7.7 Rigidez e deflexdes
7.8 Sensores de posicao
7.9 Sensores de forca

UNIDADE VIII — Controle linear dos manipuladores
8.1 Introdugao
8.2 Realimentacgao e controle de lago fechado
8.3 Sistemas lineares de segunda ordem
8.4 Controle de sistemas de segunda ordem
8.5 Particionamento da lei de controle
8.6 Controle de acompanhamento de trajetdria
8.7 Rejeicao de perturbagéo
8.8 Controle de tempo continuo versus tempo discreto
8.9 Modelagem e controle de uma unica junta
8.10 Arquitetura do controlador de um robé industrial

UNIDADE IX — Linguagens e sistemas de programacao de robds
9.1 Introdugao
9.2 Niveis de programacao dos robds
9.3 Um modelo de aplicacao
9.4 Requisitos de uma linguagem de programacéao de robds
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