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EMC 5251 INTRODUCAO A ROBOTICA INDUSTRIAL (54 h)

EMENTA

Dispositivos de Manipulacdo e Robodtica. Componentes de Robos Industriais. Cinematica de
Manipuladores. Introdugdo a Estatica de Manipuladores. Introducao a Dindmica de Manipuladores.
Geragdo de Trajetorias. Controle de Manipuladores. Programacdo de Manipuladores. Especificacdes
Comerciais de Manipuladores. Aplicagdes de Manipuladores. Avaliagdo de Desempenho de
Manipuladores. Implementacao de Projetos Roboticos. Robos Movesis.

PROGRAMA

(04h) As tarefas de manipulagdo e os dispositivos para realiza-las.
(04h) Os Robos Industrias e seus componentes.

(10h) Cinematica Direta e Inversa, de posicao e velocidade.
(04h) Estatica e Dinamica de Manipuladores.

(04h) Geragao de Trajetorias.

(04h) Controle de Manipuladores.

(05h) Programacao em linha e fora de linha de Robos Industriais.
(02h) Especificagdes Comerciais de Manipuladores.

(03h) Aplicagdes consolidadas e especiais de robds.

(02h) Avaliagdo de desempenho de Rob6s Manipuladores.

(04h) Implementag¢ao de Robos.

(04h) Robos Moveis.
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FORMA DE AVALIACAO

A avaliagdo ¢ feita através de: (i) duas provas envolvendo os seguintes itens do programa da disciplina:
1* Prova: itens 1 a 5; 2* Prova: itens 6 a 12; (ii) quatro relatorios das aulas de laboratorio; (iii)
semindrios. A duragdo de cada prova ¢ de duas horas-aula.



