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Pré-Requisitos

Horario de aulas

TER 14:00-15:40
QUI 14:00-15:40

Local

Laboratorio de Automagdo de Processos e Sistemas — LAC-ProcSis
(mezanino do GRACO)

Atendimento aos
alunos

Quartas feiras das 16:00 as 17:30

Objetivos da
Disciplina

Introduzir o aluno no campo da robdtica, capacitando-o a entender o que
é o um robd, tipos de configuragoes mais comuns, particularmente como
funciona um robo industrial e quais sdo suas limitagdes, além de
despertar seu interesse para essa drea de pesquisa.

Metodologia de
Ensino

A disciplina sera desenvolvida através de aulas tedricas, praticas e
participativas, na forma de semindrios a sevem proferidos pelos alunos.

Programa

1. Introducdo: historia, visdo geral, filosofia, aplicagdes;
2. Componentes e subsistemas;

3. Representa¢do da posi¢do de um objeto: transformagoes
homogéneas,

Cinematica: posi¢do do manipulador;

Cinematica.: movimento do manipulador;

Estatica e Dinamica,

Planejamento e programacdo de tarefas;

Sensores, medi¢do e percepgdo.

Robotica Movel

00N A

Critério de Avaliagao

A avaliagdo consistira de 2 provas (peso 4), 1 trabalho de simulagdo
(peso 3), semindrios (peso 2) e listas de exercicios (peso 1), sendo a nota
final a média ponderada das avaliagées.
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