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DISCIPLINA: Introducdo a Robdtica Industrial

Vigéncia: a partir de 2007/1 Periodo Letivo: Eletiva

Carga Horaria Total: 45h Cdodigo: EE.676

Ementa: Robds industriais, tipos de juntas, tipos de acionamento; cinematica
direta e inversa; estatica e dinamica dos manipuladores; controle; sensores;
programacao.

Conteuidos

UNIDADE | — Introducé&o
1.1. Robds industriais
1.2. Componentes de um robd
1.3. Resolucéo, repetibilidade e precisao
1.4. Sistemas de controle
1.5. Sistemas de acionamento
1.6. AplicacGes de robos manipuladores

UNIDADE Il — Cinemética |I: geometria
2.1. Preliminares matematicas
2.2. Cinematica direta
2.3. Cinematica inversa

UNIDADE Ill — Cinematica Il: movimento diferencial
3.1. Cinematica direta
3.2. Cinematica inversa

UNIDADE IV — Estatica e Dinamica
4.1. Analise de forca e momento
4.2. Formulacao de Newton-Euler
4.3. Formulagao de Lagrange
4.4. Dindmica inversa

UNIDADE V — Geracao de Trajetorias
5.1. Introducgao
5.2. Considerac0fes gerais
5.3. Esquemas no espaco de juntas
5.4. Esquemas no espaco cartesiano
5.5. Planejamento de trajetoria

UNIDADE VI — Controle de Posicéo e Forca
6.1. Introducéo
6.2. Controle no espacgo de juntas
6.3. Controle no espaco de trabalho

UNIDADE VIl — Programacéao de robds
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7.1. Introducéo
7.2. Programacéao
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