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MCPQ7 (Robdtica Industrial)

EMENTA

Robbds manipuladores, plataformas moveis e sistemas hibridos. Rob0s especiais.
Articulagdes rotacionais e translacionais. Atuadores elétricos. Sensores proprioceptivos e
estereoceptivos. Estratégias de controle em malhas de velocidade e posicao. Torque
computado. Jacobiano numérico.

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

UNIDADE 1 — Introducao aos sensores e atuadores para robos. 2 ha
UNIDADE 2 — Classificagao de sistemas roboticos. 4 ha
2.1 — Manipuladores.
2.2 — Plataformas mdveis.
2.3 — Sistemas hibridos.
UNIDADE 3 — Tipos de atuadores 4 ha
3.1 — Atuadores elétricos.
3.2 — Caixas de redugéo.
3.3 — Sistemas de transmissao de torque e movimento.
UNIDADE 4 — Principais elementos sensores. 4 ha
4.1 — Sensores internos ou proprioceptivos.
4.2 — Sensores externos ou estereoceptivos.
4.3 — Visdao computacional.
UNIDADE 5 — Sistemas avancados de controle de manipuladores. 6 ha
5.1 — Controle de forga.
5.2 — Controle servo-visual.
5.3 — Controle com aprendizagem.
UNIDADE 6 — Jacobiano numérico. 4 ha

(Sao previstas ainda 6 horas-aula para a apresentacao dos trabalhos.)

OBJETIVOS: A disciplina devera possibilitar ao estudante:

e uma melhor compreensdo dos aspectos praticos relacionados aos sensores e
atuadores empregados em manipuladores;

e estudar alguns tipos de atuadores e elementos associados, tais como redutores e
sistemas de transmisséo;



estudar as caracteristicas de alguns sensores internos e externos utilizados em
sistemas roboticos;

estudar o emprego de visdo computacional;

projetar e implementar sistemas de controle avangados de manipuladores, quer seja
por meio de simulagbes computacionais, quer seja por sua implementacao
experimental;

fazer um estudo de caso da aplicagdao do Jacobiano numérico.
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