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EMENTA

Classificagao de sistemas roboticos. Transformagdes homogéneas. Analise cinematica direta e inversa. Andlise
dindmica direta e inversa. Atuadores e sensores. Modelos lineares com atuadores e sensores. Estruturas
elementares de controle no espago de juntas. Controle de forgca. Nogdes sobre projeto mecanico de sistemas
roboticos. Médulos eletrénicos para sistemas roboéticos.

OBJETIVOS

Fazer com que os estudantes tenham conhecimento dos principios bésicos da robdtica e suas aplicagdes.
Introduzir a cinematica e a dindmica de sistemas roboéticos. Apresentar os métodos basicos de controle no
espaco de junta e no espaco cartesiano.

CONTEUDO PROGRAMATICO

e Introdugdo — conceitos basicos. Juntas e elos e classificagdo de robds. Atuadores e sensores.
Subsistemas eletronicos mecanicos;

e Cinematica — corpos rigidos e transformagdes homogéneas. Cinemética direta e a representagéo de
Denavit-Hartenberg. Cinematica inversa e sua computagéo. Jacobiano e suas aplicagdes.

* Dinadmica — formulagdes de Euler-Lagrange e de Newton-Euler. Dindmica de algumas configuragdes.
Inclusdo da dinamica dos atuadores.

* Controle — controle no espago de atuadores: SISO. Controle de forga. Controle no espago cartesiano.

e Bases moveis: introducdo — classificagdo. Tipos de rodas. Modelagem cinematica e dindmica de
algumas bases moéveis.
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