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CARGA HORARIA NATUREZA . FUNCAO
TEORICA | PRATICA | ESTAGIO TOTAL () OBRIGATORIA () BASICA
(x) OPTATIVA () ESPECIFICA
68h Oh Oh 68h (x) PROFISSIONALIZANTE
PRE-REQUISITOS CO-REQUISITOS CURSOS ATENDIDOS
¢ ENGC42 - Sistemas de Controle | Inexistentes Engenharia Elétrica
Engenharia de Computacéo

EMENTA

Introdugdo. Sistemas de base fixa e de base movel. Andlise Cinematica: transformacdes homogéneas,
representacdo de Denavit-Hartenberg, cinematica inversa, jacobiano. Analise Dinamica: formulagéo de Euler-
Lagrange, formulagdo de Newton-Euler, inclusdo de dindmicas de atuadores e sensores. Estratégias de
controle. Planejamento de trajetérias. Sub-sistemas eletrénico e mecanico.

OBJETIVO

A disciplina tem como objetivos:
e Ensinar conceitos basicos e avangados de sistemas robéticos
Estimular a busca de novos conhecimentos através da pesquisa para a resolugéo de problemas
Estimular o aluno a desenvolver projetos utilizando os conceitos adquiridos na disciplina
Aliar teoria e pratica
Usar ferramentas de simulagédo CAD para validagao de projetos
Modelar e controlar um sistema robético.

CONTEUDO PROGRAMATICO

Introdugéo

Descrigdes Espaciais e Transformagoes
Cinematica de Robds

Jacobianos: velocidades e forgas
Dinémica de Robds

Controle de Robds
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BIBLIOGRAFIA COMPLEMENTAR
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