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Carga horéria semestral: 45h
Carga horaria semanal tedrica: 3h
Carga horaria semanal pratica: Oh Semestres: 1 e ll

Ementa

Fundamentos de robdética de manipuladores

Modelagem e representacéo espacial

Cinemaética direta e inversa e da velocidade

Planejamento de movimento

Introducéo a robds industriais

Conteldo

Unidade T P To

1.Fundamentos de robética de manipuladores 3h Oh 3h

1.Historia da robdtica
2.Tipos de robbs
3.Classificacao dos manipuladores robéticos

2.Modelagem e representacédo espacial 6h Oh 6h
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1.Representacdo de posicao e rotacdo
2.Matrizes de rotagdo e suas composicdes
3.Movimento de um corpo rigido
4.Transformacgdes homogéneas

3.Cinematica direta e inversa e da velocidade

1.Cadeia cinematica
2.Cinematica direta e inversa da posicao
3.Notagéo de Denavit-Hartenberg
4.Inversa da posicdo e orientacdo: abordagem geométrica
5.Cinematica direta e inversa da velocidade
6.Matriz antissimétrica
7.Velocidade angular e linear de um corpo rigido
8.Adicao de velocidade angular e linear
9.Jacobiano geométrico e analitico
10.Jacobiano inverso

12h

Oh

12h

4.Planejamento de movimento

1.Estratégia de controle de movimento
1.Posicionamento
2.Seguimento de caminhos
3.Rastreamento de trajetérias
2.Estratégias com restricdo temporal
1.Polinomial
2.Trecho de velocidade constante
3.Bang-bang

6h

Oh

6h

5.Introduc¢éo a robés industriais

1.Modelos comerciais e seus componentes
2.Planejamento de movimento

3.Programacéo de rob6s comerciais
4.Simuladores e Ambientes de desenvolvimento
5.Aplicacdes

18h

Oh

18h

Total

45h

Oh

45h

Tedrica (T); Pratica (P); Total (To);
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