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EMENTA:

Retrospectiva histérica e estado-da-arte em robds industriais. Tecnologias e nomenclatura técnica
em robética. Estruturas

cinematicas de um robd. Modelagem dindmica de um rob6 de cadeia aberta. Controle de robds
industriais. Linguagens de

programacdo de robds industriais.

OBJETIVOS:

Capacitar o aluno a compreender os principios que regem o funcionamento dos robds industriais,
identificando os principais
campos de aplicacdo dos robds manipuladores.

CONTEUDO PROGRAMATICO:

1 Retrospectiva histdrica e estado-da-arte em robds industriais. Introducdo a robética. Histérico
sobre robds. Defini¢do de robd. Classificagdo de robds. Aplicagdes de robds industriais.

2 Atuadores. Sensores Efetuadores.

3 Tecnologias e nomenclatura técnica em robética. Selegdo de robos industriais. Montagem
robotizada. Avaliacdo de desempenho de robos industriais.

4 Sistemas perfiféricos para robds industriais. Avaliacdo de desempenho de robos industriais.

5 Soldagem robotizada. Tendéncias e aplicagdes especiais em robdtica.

7 Estruturas cinemdticas de um robd. Introdugao a cinematica de robds manipuladores. Matriz de
rotag@o no espaco. Rotagdes notaveis. Rotagdes sucessivas.

8 Matriz de transformagdo homogénea. Deslocamentos sucessivos.

9 Angulos de Euler x Angulos RPY. Convengio de Denavit-Hartenberg.

10 Cinematica direta e inversa de manipuladores.

11 Modelagem dinamica de um rob6 de cadeia aberta. Velocidades e relacdes diferenciais. Matriz
Jacobiano. Jacobiano inverso.

12 Forgas e analise dinAimica. Momentos de inércia. Equagido matricial para calculo do torque em
manipuladores de cadeia aberta.

13 Controle de robos industriais. Introducéo ao controle de robds. Controle no espago de juntas.
14 Controle independente por junta. Controle em malha fechada.

15 Linguagens de programacio de robos industriais. Gera¢des de linguagens de programacao de
robos.

16 Estrutura das linguagens de programacio de robds.
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