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DISCIPLINA: Introducéo a Robdtica

Vigéncia: a partir de 2027/1 Periodo letivo: 3° Semestre

Carga horéria total: 75h Cddigo: TEC.5226

CH néo presencial: 15h

Ementa: Estudo dos conceitos introdutorios sobre robética industrial e suas
aplicacdes em automacédo. Caracterizacdo e diferenciacdo dos atuadores,
sensores e controladores empregados em manipuladores robdticos. Analise
das representacOes e transformacdes entre diferentes sistemas de
coordenadas no espaco de trabalho tridimensional. Estudo da cinematica de
manipuladores roboticos industriais. Analise dos métodos de simulagéo e

programacao de robds e introducdo a robdtica moével. Préticas de sistemas

integrados utilizando robés e dispositivos.

Conteudos

UNIDADE | — INTRODUCAO A ROBOTICA INDUSTRIAL

1.1 Historico
1.2 Conceitos relacionados a roboética
1.3 Aplicacbes
1.4 Tipos de Rob6s Industriais

UNIDADE Il — ASPECTOS CONSTRUTIVOS DE ROBOS

2.1 Atuadores
2.2 Sensores
2.3 Controladores

UNIDADE Il - REPRESENTACAO NO ESPACO TRIDIMENSIONAL

3.1 Transformacé&o de coordenadas: translacao e rotacéo de
sistemas de coordenadas.
3.2 Transformac&o homogénea
UNIDADE IV — CINEMATICA DE ROBOS INDUSTRIAIS

4.1 Cinemaética direta da posicao de rob6s manipuladores.
4.2 Modelo cinemético de Denavit-Hartenberg

UNIDADE V — SIMULACAO E PROGRAMACAO DE ROBOS INDUSTRIAIS

5.1 Introducéo a simulacao
5.2 Métodos de programacéao de robds industriais
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UNIDADE VI — TOPICOS SOBRE ROBOTICA MOVEL

6.1 Introducéo a robotica movel
6.2 Tipos e aplicacdes de robés moveis
6.3 Aplicacao de controle ON-OFF e PID na robética movel
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