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Natureza: Tedrico-pratica

Area de Formagc&o - DCN: Profissionalizante

Competéncias/habilidades a serem desenvolvidas (Para os cursos de Engenharia)
Departamento que oferta a disciplina: DEM-DV

Ementa:

Descrigdes e transformacdes: referenciais fixos e méveis e transformagdes afins. Cinematica
direta. Cinematica inversa. Geragdo de trajetoria. Caracteristicas basicas de manipuladores
roboticos. Mecanica de manipuladores roboticos. Estrutura de sistemas de controles de

mani

puladores industriais. Estratégias de controle ndo-linear de posicionamento. Linguagens de

programacéo e programacao off-line. Modalidades sensoriais basicas. Planejamento e programacéo
de acOes de robos. Aplicacdes tipicas.

Cur

so(s) Periodo Eixo Obrigatéria | Optativa

Engenharia de 8° Eixo 6. Sistemas inteligentes X
Computagéo

INTERDISCIPLINARIDADES

Prerrequisitos

- Eletrénica

Cor

reguisitos

- Teoria de Controle

Obj

etivos: A disciplina devera possibilitar ao estudante

Representar posicdes e orienta¢des a partir do uso de sistemas referenciais.

Realizar transformacdes de sistemas de coordenas de translacéo e rotacao.

Fazer as modelagens direta e inversa de manipuladores.

Gerar trajetorias de junta, lineares, circulares e genéricas.

Utilizar simuladores como o RoboAnalyzer, RoboDK, WinC5G e Webots.

Aprender a linguagem PDL2 de programacéo de robos industriais da Comau.

Operar, programar, calibrar e validar um manipulador baseado no kit Robix.
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Analizar tarefas, programando-as no rob6 industrial Comau Smart5 Six disponivel no laboratorio.

Unidades de ensino Carga-horéria

Horas/aula

Introducéo a robdtica industrial 2

Transformacdo de sistemas de coordenadas

Operacdo, calibracéo e validagdo de um robd baseado em kit Robix

Modelagem cinematica direta de manipulador pelo método de Denavit-Hartenberg

Uso dos simuladores: RoboAnalyzer, RoboDK, Webots e WinC5G
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Modelagem cinematica inversa pelo método geométrico
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Estudo da linguagem PDL2 de programacéo dos robés industriais da Comau

Programacéo da tarefa de movimentag@o do Comau Six no RoboDK e no WinC5G

Programacéo de tarefa de manipulacéo no Comau Six e no WinC5G
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1

Programacéo da tarefa elevador usando entradas e saidas virtuais do TP5

11
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Programacéo de trajetéria usando MOVE ALONG PATH

Total 60
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