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EMENTA

Introdugé@o. Geometria de robds manipuladores. Sistemas de coordenadas referenciais.
Representacéo por Denavit-Hartenberg. Angulos de Euler. Formulagdo mateméatica de um
manipulador. Equacao cinematica de um manipulador. Introdugdo a mecénica analitica.
Equacgdes de Lagrange de um manipulador.

CONTEUDO PROGRAMATICO: Unidade / Sub-unidade / N°® de aulas por contetdo

UNIDADE 1 — Introdugéo aos robds manipuladores. Classificagdo de acordo 4 ha
com a geometria e os tipos articulagdes.
UNIDADE 2 — Sistemas de coordenadas referenciais. 6 ha

2.1 — Descricao de transformacgdes de translacao e rotacao.
2.2 — Representagao por matrizes homogéneas.
2.3 — Representacéo de orientagdes. Angulos de Euler.
UNIDADE 3 — Cinematica direta. 8 ha
3.1 — Descricao de elos e conexoes.
3.2 — Modelagem pelo método de Denavit-Hartenberg.
3.3 — Exemplos de estrutura de manipuladores.
UNIDADE 4 — Cinematica inversa. Exemplos e solugdes. 6 ha
UNIDADE 5 — Cinematica diferencial. 10 ha
5.1 — Velocidade linear e rotacional.
5.2 — Propagacao de velocidade de elo para elo.
5.3 — Matrizes Jacobiano.
5.4 — Singularidades.
UNIDADE 6 — Dinamica de manipuladores. 12 ha
6.1 — Aceleragao de um corpo rigido. Distribuicdo de massa.
6.2 — Equacao de Newton e equacéao de Euler.
6.3 — Formulacao de Lagrange.
6.4 — Dinamica direta e inversa.
UNIDADE 7 — Planejamento de trajetoria 8 ha
(Sao previstas ainda 6 horas-aula para realizacao de provas sobre o conteido ministrado.)



OBJETIVOS: A disciplina devera possibilitar ao estudante:

uma melhor compreensao em relagcao aos rob6s manipuladores;

a especificacado e utilizagdo de sistemas de coordenadas como base para a descrigao
de posigao, orientagéo e transformacao de corpos rigidos;

um conhecimento e aprofundamento sobre a modelagem cinemética direta e inversa
de manipuladores;

um melhor conhecimento sobre a modelagem do deslocamento de partes
constituintes de um manipulador;

a consolidagéo de conceitos por meio da aplicagao do Jacobiano;

um aprendizado sobre formulagdes referentes a dindmica de manipuladores, com
aplicacao em exemplos;

a descricdo de caminhos e geracéao de trajetérias de movimentagao de robés.
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