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1. OBJETIVOS

Conhecer os tipos mais importantes de rob6s manipuladores e suas aplicacdes.
Modelar o comportamento cinematico e dinamico de robds. Elaborar rotinas simples

de programacao de robos.

2. EMENTA

Introducdo; Modelagem Estrutural; Estudo de Trajetérias; Acionamento de Robos e

Controle; Aplicacoes.

3. PROGRAMA

1. Introducao

1.1. Definicbes e objetivos

1.2. Histérico da automacao industrial

1.3. Classificacao dos rob6s 2. Modelagem estrutural
2.1. Arquitetura dos robds e volume de trabalho
2.2. Modelagem geométrica direta

2.2.1. Transformacao de coordenadas

2.2.2. Parametros de Denavit-Hartenberg

2.3. Modelagem geométrica inversa

2.4. Modelagem cinematica

2.4.1. Método da linearizacao

2.4.2. Método da inversa generalizada

2.4.3. Método da cinematica dos solidos

2.5. Modelagem dinamica

2.5.1. Teoria geral (Newton-Euler)

2.5.2. Método de Lagrange




3. Estudo de trajetdrias

3.1. Trajetérias ponto a ponto

3.2. Trajetorias polinomiais

3.3. Trajetdrias cubicas

4. Introducao ao estudo de efetuadores
5. Acionamento de robds manipuladores
5.1. Carga e transmissdao mecanica

5.2. Servomotores elétricos

5.3. Controle de junta

6. Aspectos gerais sobre a modelagem de estruturas robéticas paralelas
7. Atividades de Laboratoério

A atividade de laboratério consiste na programacao de robé industrial para a
execucao de operacdoes definidas para cada grupo de alunos, e que sera
desenvolvida ao longo da disciplina.

7.1. Aspectos de seguranca na operacao de robos
7.2. Comandos utilizados na programacao do robo
7.3. Programacao e operacao de robos
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