CENTRO FEDERAL DE EDUCAGAO TECNOLOGICA DE MINAS GERAIS

SERVICO PUBLICO FEDERAL - MINISTI'ERIO’DA EDUCAGAO
CURSO DE ENGENHARIA MECATRONICA

CEFET-MG
PLANO DE CURSO Campus V — DIVINOPOLIS
DISCIPLINA: CODIGO: MCPO7
Robética Industrial
EIXO: 8. Modelagem e Controle de Processos | PERIODO: 8°.
VALIDADE CARGA HORARIA CREDITOS MODALIDADE DE OFERTA

2011 /2 Total: 30 Semanal: 2 2 (X) Semestral ( ) Anual
PRE-REQUISITOS: CO-REQUISITOS:
ESDO07 (Dindmica de Robés) (Nao ha)

EMENTA

Descricao de aplicacoes de robds. Células de produgédo robotizadas. Configuragcbes de
manipuladores. Controle de movimento e trajetoria.

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

UNIDADE 1 — Geracao de trajetérias de robés manipuladores. 6 ha
UNIDADE 2 — Controle de manipuladores. 6 ha
2.1 — Controle aplicado a manipuladores.
2.2 — Controle de posicéao e velocidade.
2.3 — Controle de trajetéria.
2.4 — Controle de forca.

UNIDADE 3 — Programacao de robds industriais. 6 ha
UNIDADE 4 — Aplicagbes de robds industriais. 4 ha
UNIDADE 5 — Células de producgao robotizadas. 2 ha

(Sao previstas ainda 4 horas-aula para realiza¢ao de provas sobre o conteudo ministrado.)

OBJETIVOS: A disciplina devera possibilitar ao estudante

e complementar seus conhecimentos tedricos basicos sobre rob6s manipuladores;

e a especificacdo e utilizacdo de sistemas de coordenadas como base para a descri¢cao
de posigao, orientagéo e transformacao de corpos rigidos;

e um aprofundamento sobre a modelagem cinematica de manipuladores, bem como
sua aplicacao;

e a consolidagédo de conceitos por meio da aplicagédo do Jacobiano;

a aplicacdo do que foi aprendido sobre formulacbées referentes a dindmica de

manipuladores;

a descricdo de caminhos e geracéao de trajetérias de movimentagéo de robés;

o projeto de sistema de controle a ser aplicado num manipulador experimental;

o estudo de uma linguagem de programacao de robd;

o estudo de algumas das aplicacdes de robds na industria e de células de producgao.
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