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EMENTA

Classificac@o de sistemas roboticos. Transformagdes homogéneas. Andlise cinematica direta e inversa, Andlise
dinamica direta e inversa. Atuadores e sensores. Modelos lineares com atuadores e sensores. Estruturas
elementares de controle no espago de juntas. Controle de forga. NogBes sobre projeto mecanico de sistemas
roboticos. Modulos eletrénicos para sistemas robéticos.

OBJETIVOS

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

METODOLOGIA

Aulas expositivas com o auxilio de recursos visuais como protegao de slides. Deve ser estimulada nos alunos a
multidisciplinaridade do contetdo e as aplicagdes.

AVALIAGAO

Projetos a serem desenvolvidos pelos alunos de preferéncia de natureza experimental, onde ser avaliado a capacidade do
aluno na escrita ¢ apresentagdo de seu projeto. Os resultados devem ser preferencialmente apresentados no formato de
artigo cientifico. Alternativamente podem ser feitas avaliagdes escritas no formato de provas.
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CONTEUDO PROGRAMATICO

{i) Introdugao - Conceitos basicos. Juntas e elos e classificagio de robds. Atuadores e sensores. Sub-
sistemas eletrdnicos mecanicos:

(i) Cinematica - Corpos rigidos e transformagdes homogéneas. Cinematica direta e a representagéo de
Denavit-Hartenberg. Cinematica inversa e sua computagao. Jacobiano e sua aplicagdes;

(iii) Dinamica - Formulagdes de Euler-Lagrange de Newton-Euler. Dindmica de algumas configuragtes.
Inclusao da dindmica dos atuadores;

(iv) Contrale - Controle no espago de atuadores: SISO. Controle de forga. Controle no espago cartesiano.

(v) Bases Moveis Infrodugdo - Classificagdo. Tipos de rodas. Modelagem cinematica e dinamica de
algumas bases moveis.
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