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EMENTA

Implementacdo de modelamentos de cinematica e dindmica. Programacéo de
manipuladores. Implementacéo de controle de posicionamento e trajetéria. Simuladores.

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

UNIDADE 1 — Reviséo sobre a modelagem de manipuladores. 4 ha
UNIDADE 2 — Implementacao de sistemas de controle de manipuladores. 6 ha
2.1 — Controle de posicao.
2.2 — Controle de velocidade.
2.3 — Controle de trajetéria.
2.4 — Controle de forca.
UNIDADE 3 — Programacao de robds industriais. 6 ha
3.1 — Ambiente de programagcéo off-line.
3.2 — Exemplo de linguagem de programacgao de robds industriais.
3.3 — Simulagéo de tarefas.
UNIDADE 4 — Principais elementos constituintes dos robds industriais. 4 ha
4.1 — Sensores internos
4.2 — Sensores externos
4.3 — Elementos atuadores
4.4 — Sistemas de transmissao de torque e movimento
UNIDADE 5 — Células de producao robotizadas. 4 ha

(Séao 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 robés
manipuladores;

e estudar os subsistemas que compdéem um manipulador e seus principais elementos;

e projetar e montar um protétipo de manipulador de 4 GDL (graus de liberdade), com
estrutura de controle aberta;



projetar e implementar sistemas de controle de manipuladores, quer seja por meio de
simulagées computacionais, quer seja por sua implementagdo em sistemas reais;
estudar uma linguagem de programacao de robds industriais (comerciais);

estudar e utilizar um ambiente de programacéo e simulacao de robds industriais;

fazer um estudo de caso de célula de produgao robotizada.
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