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Curso: Técnico Subsequente em Mecatronica
Disciplina: Robética Industrial Carga-Horaria: 60h (80h/a)

EMENTA

Identificar os principais tipos de robds existentes. Compreender os conceitos basicos dos robds manipuladores
industriais. Identificar aspectos construtivos dos manipuladores robéticos. Compreender os principios técnicos de

montagem e configuracdo dos robds manipuladores industriais, como também formas de programacao.
PROGRAMA

Objetivos

Identificar os principais tipos de robos existentes

Fornecer os principios da manipulagéo robética e a sua fundamentagao tedrica;

Fornecer os conceitos para andlise de desempenho, capacidade e preciséao de um sistema robético;
Programacéao de Robds Manipuladores;

Bases Cientifico-Tecnoldgicas (Contetidos)

1. Introdugéo
1.1. Conceitos
1.2. Historico
1.3. Classificagao
1.3.1. Robbs Méveis
1.3.2. Robbs Fixos
1.4. Aplicacdes
2. Aspectos Construtivos de Manipuladores Robéticos
2.1. Robés Industriais
2.1.1. Juntas Robdéticas
2.1.2. Tipos de Juntas
2.1.3. Graus de Liberdade
2.2. Classificagdo de Manipuladores Robéticos
2.2.1. Estrutura Cinematica
2.2.2. Geometria do Robb
2.3. Sensores
2.4. Acionamento e Controle
2.5. Efetuadores
3. Nogbes de Modelagem Cineméatica
3.1. Sistemas de Referéncia
3.2. Sistemas de Coordenadas Utilizados em Células Robotizadas
3.3. Modelo Geométrico
3.3.1. Robd Elementar — Péndulo Simples
3.3.2. Rob6 com dois Graus de Liberdade — Péndulo Duplo
4. Nocgobes de Geragéao de Trajetorias
4.1. Arquitetura de Controle e Geragao de Movimentos de um Rob6
4.2. Controle de Trajetérias
4.2.1. Controle Ponto-a-Ponto (PTP)
4.2.2. Controle por Trajetéria Continua
5. Analise de Desempenho, Capacidade e Precisao
5.1. Critérios Utilizados na Selecdo de Robds
5.2. Precisédo e Repetibilidade
5.3. Caracteristicas de Desempenho
6. Programacéo de Rob0s Industriais
6.1. Introducéo
6.2. Programacao de Tarefas em Robés Industriais
6.2.1. Programagéo de Rob0s Industriais
6.2.2. Painel de Acionamento e Controle
6.3. Métodos de Programacao de Robos Industriais
6.4. Linguagem de Programagéo de Robos
6.5. Programacao Off-line de Robds Industriais
6.6. Praticas de Programacéao

Procedimentos Metodoldgicos

e Aulas tedricas expositivas e pratica com o auxilio dos kits de robética ou dos Robds Industriais;
e Palestras, seminarios, visitas técnicas, pesquisas bibliograficas;
e Estudos de casos direcionados a industrias.
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Recursos Didaticos

Utilizacdo de quadro branco, computador, projetor multimidia.

Avaliacao

AvaliagOes escritas e praticas;
Trabalhos individuais e em grupo;
Apresentacdo dos trabalhos desenvolvidos.
Bibliografia Basica
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Bibliografia Complementar

CRAIG, J. J. Introduction to Robotics: Mechanics and Control, 32 Edigao, Pearson Prentice Hall, 2005
NOF, S. Y. Handbook of Industrial Robotics. John Wiley & Sons, INC. New York, USA, 1999.
Software(s) de Apoio:

Robix;
Robolab.
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