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EMENTA

Dispositivos de manipulacdo e manipuladores robéticos. Componentes de robds manipuladores. Cinematica
dos manipuladores roboticos. Introducdo a estatica dos manipuladores. Introdugao a dindmica dos
manipuladores. Geragéo de trajetorias para robds manipuladores. Controle de robds manipuladores. Sensores.
Programacdo de robds manipuladores. Aplicagdes industriais de manipuladores robgticos. Avaliagdo de
desempenho. Introducéo a robdtica movel.

OBJETIVO

A disciplina tem como objetivos: _
e Ensinar conceitos basicos e avancados de sistemas robéticos
Estimular a busca de novos conhecimentos através da pesquisa para a resolugao de problemas
Estimular o aluno a desenvolver projetos utilizando os conceitos adquiridos na disciplina
Aliar teoria e pratica : .
Usar ferramentas de simulagido CADs para validag&o de projetos
Modelar e controlar um sistema robdotico.
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METODOLOGIA

A disciplina sera ministrada através de aulas teoricas e praticas.
AVALIAGAO

A média final sera calculada através da média aritmética das notas relativas as avaliagbes e/ou trabaihos.
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CONTEUDO PROGRAMATICO

Introducéo

Descricoes Espaciais e Transformacgdes
Cinematica de Robods

Jacobianos: velocidades e forgas
Dinamica de Robés

Controle de Robds

Robdtica Movel
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QOutros livros e material técnico serdo utilizados como complemento.
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