UNIVERSIDADE FEDERAL DE SANTA MARIA

PROGRAMA DE DISCIPLINA

DEPARTAMENTO:

PROCESSAMENTO DE ENERGIA ELETRICA

DENTIFICACAO DA DISCIPLINA:

CcODIGO NOME (T-P)

DPEE 1056 ROBOTICA INDUSTRIAL (3-1)

OBJETIVOS - ao término da disciplina o aluno devera ser capaz de :

Entender os principios bdsicos de robdética bem como desenvolver andlise
de modelos de robdés industriais, dos sistemas de geragdao de trajetdrias e de
controle, bem como a programagao de robds manipuladores.

PROGRAMA:

TITULO E DISCRIMINAGAO DAS UNIDADES

UNIDADE 1 — INTRODUGCAO A ROBOTICA INDUSTRIAL

1.1 - Estrutura e topologia de manipuladores robdéticos
1.2 - Manipuladores industriais
1.3 - Aplicagdes industriais de robdtica

UNIDADE 2 - CONCEITOS BASICOS DOS MECANISMOS PARA ROBOTICA

— Ciéncia dos mecanismos.

- Maquina e mecanismos.

- Classificacao dos mecanismos.
- Corpo rigido.

Graus de liberdade.

- Pares cinemdticos.

- Ponto morto.

— Inversao de mecanismos.

- Mecanismos caracteristicos
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UNIDADE 3 - ROBOS MANIPULADORES

— Caracteristicas Construtivas e Funcionais
- Estrutura dos Robdés Manipuladores

— Coordenadas Generalizadas

Graus de Liberdade

- Espago de Trabalho

— Anatomia dos Manipuladores
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PROGRAMA: (continuagéo)

UNIDADE 4 - SENSORES E ATUADORES EM MANIPULADORES ROBOTICOS

- Punhos e Garras

— Atuadores elétricos, hidrdulicos e pneumdticos
Sensores de aceleracao, velocidade e posicgéo

- Sensores de forgca e torque
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UNIDADE 5 - MODELAGEM CINEMATICA DE MANIPULADORES ROBOTICOS
— Descrigédo de transformagdes espaciais

— Representacado de Denavit-Hartenberg
Cinemdtica direta

- Linearizacao via Jacobiano

— Cinemdtica inversa
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UNIDADE 6 - MODELAGEM DINAMICA DE MANIPULADORES ROBOTICOS

6.1 - Formulagdo de Lagrange—-Euler
6.2 — Formulagdo por Newton-Euler
6.3 — Generalizacgcao de D'Alembert

UNIDADE 7 - GERACAO DE TRAJETORIAS DE MANIPULADORES ROBOTICOS
7.1 — Consideracgdes gerais

7.2 — Interpolacgao de trajetédrias

7.3 — Planejamento de trajetédrias

UNIDADE 8 - CONTROLE DE MANIPULADORES ROBOTICOS

8.1 - Fungao de transferéncia de junta simples
8.2 — Controle de posicao e velocidade

UNIDADE 9 — PROGRAMACAO DE ROBOS INDUSTRIAIS

9.1 - Orientadas para o robd
9.2 - Orientadas para a tarefa

UNIDADE 10 - ROBOTICA E MEIO AMBIENTE

9.1 - A Robdtica e suas influéncias no Meio Ambiente

— Sistemas de coordenadas e matrizes de transformagao homogénia
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Coordenador do Curso Chefe do Departamento




