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OBJETIVOS

Ao final do curso o estudante devera ser capaz de desenvolver sistemas (software e hardware) utilizando
conhecimentos de robotica.

EMENTA

Conceitos basicos e aplicacOes a engenharia elétrica de movimentos de robds.

DESCRICAO DO PROGRAMA

1. O estado da arte
1.1 Os primeiros robés
1.2 Origem da palavra robotica
1.3 Leis da robotica
1.4 Raz0es para a utilizacdo de robos
2. Componentes de robds
2.1 Juntas (rotacionais e prismaticas), elos, efetuador, sistema de reducdo da engrenagem
2.2 Motores: de corrente continua, de passo, servomotores e outros
2.3 Nocdes de acionamento de motores: conversor full bridge e half bridge
2.4 Sensores
3. Rob6s industriais
3.1 Manipulador antropomérfico
3.2 Robd esférico
3.3 Robd cilindrico




3.4 Robb scara
3.5 Robd cartesiano
4. Transformagdes homogéneas
4.1 Translacdo
4.2 Rotagéo
5. Problema cinemético
5.1 Representacdo de Denavit Hartenberg
5.2 Cinematica direta
5.3 Especificagdes de posicao e orientacdo do efetuador
5.4 Cinematica inversa
6. Problema dindmico
6.1 Mecénica lagrangeana
6.2 Energia cinética e potencial do rob6
6.3 Equac@es dinamicas do manipulador
7. Controle de robds
8. Pick-and-place, play-back, mestre-escravo e robds inteligentes
9. Linguagens de programac&o de robds
10. Nocoes de sistemas de visdo
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