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Justificativa: A principal motivagdo deste curso ¢ a difusdo, nos dias de hoje, das areas de modelagem,
instrumentagdo e controle aplicadas a problemas de robotica na indistria de modo geral. Estas técnicas podem
ser aplicadas na solucao de problemas sofisticados de automagao industrial que faca uso de robds
manipuladores e servomecanismos em geral.

Objetivos:

1. Apresentar ao aluno os principais conceitos da area de modelagem e controle de robos industriais de
tal forma que o mesmo possa integrar este conhecimento nas diversas areas de aplicagdo da
Engenharia de Teleinformatica que sejam de interesse ao moderno parque industrial brasileiro.

Descricao do Conteudo:

Ementa: Introdugdo aos problemas da robotica industrial. Revisdo de algebra linear. Elementos
tecnolégicos estruturais e funcionais dos robos. Elementos basicos de representacdo em Robdtica.
Modelagem geométrica, cinematica e coordenacdo de movimentos de robos manipuladores. Modelagem
dindmica de robds manipuladores. Controle de robds manipuladores. Programagao de tarefas.

Programa:

1. Introducio aos problemas de robética: Caracterizagdo de robds. A robotica na automagéo
industrial. Aplicagdes industriais.

2. Acionamento pneumatico, hidraulico e elétrico: Precisdo estatica, capacidade de repeticao e
resolucdo.

3. Sensores: Sensores de contato, posi¢ao, velocidade, aceleragdo, tato, esforgo, proximidade, de
trilha de solda, de cor, de sincronizagio, de seguranga.

4. Sensores de visdo: captagdo, filtragem, segmentagdo, descri¢do e reconhecimento de imagem.

5. Transformagdoes homogéneas: Coordenadas generalizadas e operacionais, alocagdo de

referenciais afins na cadeia mecanica articulada de um robd. Matrizes de passagem homogéneas
elementares. Parametros de representagao da situacdo de um robd.

6. Modelos gemométricos de robds manipuladores: Simplificacdo das representacdes
geométricas e dinamicas. Geragdo automatica de modelos. Matriz Jacobiana de um rob6 manipulador.
Modelo geométrico inverso. Método analitico de Paul.

7. Obtencio do modelo dindmico: Método recursivo simbdlico de Newton-Euler. Método
recursivo simbolico de Lagrange. Identificagdo de pardmetros. Geragdo automatica de modelos
dindmicos.

8. Dinamica versus controle: Controle adaptativo via modelo de referéncia. Controle adaptativo
auto-ajustavel. Controle e identificacao de parametros. Ferramentas de auxilio a sintese de controle.
9. Programacido por aprendizagem: Programacdo textual. Linguagens de programacdo de

robds. Comandos de movimento, velocidade. Definicdo de trajetérias, comandos de atuadores e
sensores.
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