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Obijetivos de Aprendizagem

Adquirir conhecimentos adequados sobre o modo de funcionamento e utilizacgo de sistemas
roboticos, nomeadamente no que diz respeito aos aspectos tecnolégicos, & anélise das
caracteristicas de funcionamento e programacio de robds industriais, bem como as suas
aplicacfes industriais.

Objetivos de Aprendizagem (detalhado)

Pretende-se que os alunos adquiram conhecimentos sobre o modo de funcionamento e utilizagao
de sistemas robodticos, nomeadamente no que diz respeito aos aspectos fecnologicos, as
caracteristicas de funcionamento e programac¢ao de robds industriais, bem como as suas
aplicacBes industriais & robos mdveis. Nesta unidade curricular serdo abordados de forma
espacifica os robds manipuladores sequenciais e os robds moveis diferenciais. Pretende-se que
os alunos adquiram conhecimentos da morfologia e cinematica direta destes tipos de robds,
Serfio ainda abordados métodos de navegac&o reactiva para robds moveis diferenciais.
Pretende-se ainda gue os alunos adquiram conhecimentos de programacé&o dos robds
manipuladores SCORBOT IX (5 graus de liberdade) e Braccio(6 graus de liberdade). Os alunos
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terdo ainda de adquirir conhecimentos para programac&o de rob8s méveis baseados na
plataforma Arduino.

Conteldos Programéticos

1. Introdugdo a robdtica industrial.
2. Introducgdo a robdtica mével.

Contetudos Programaticos (detaihado)

1. Infroduco 3 robdtica industrial.

2. Descricdes espaciais e transformagdes.

3. Morfologia do robd.

4, Sensores e atuadores.

5. Infreducio & cinematica direta do robd.

8. Analise dos robds manipuladeres SCORBOT IX (5 graue de liberdade) e ABB IRB 140 (6 graue
de liberdade).

7. Introdugdo aos ambientes de desenvolvimentio para robética de manipulagdo: Roboteq e
RabotStudie.

8. Programacao dos robds manipuladores SCORBOT X e ABB IRB 140 em ambiente real e
simulado,

8. Intredugio & robdtica mavel.

Metodologias de avaliacdo

Teste de avaliagao escrito;Trabalhos praticos(discusséo/defesa). Teste escrito (50%),trabalhos
laboratorial(50%){e obrigatério uma class. minima de 40% no teste escrito e uma class. minima
de 40% nos laboratdrios e implementag¢io do caso de estudo)

Software utilizado em aula

Robocell (Eshed Roboteq); ABB RobotStudio;

Estagio

Nao Aplicado

Bibliografia recomendada

- Tzafestas, S. (2014). Introduction to Mobile Robot Control Elsevier 2014: Elsevier

- Fu, K. (1987), Robotics: Controf, Sensing, Vision, and Intefligence U.S.A: Mcgraw-Hill Book
Company

- Craig , J. (1988). Infroduction to Robotics: Mechanics and Controf Boston, MA, USA:
Addison-Wesley Longman Publishing Co., Inc.

- Norberto Pires, J. (2018). Robdtica Industrial - indtsiria 4.0 Lisboa: Lidel, EdigBes técnicas Lda
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Coeréncia dos contelidos programaticos com os objetivos

Metodologias de ensino

Aulas tedricas e tedricas/ praticas

Coeréncia das metodologias de ensino com os objetivos

Lingua de ensino

Portugués

Pré-requisitos

Conceitos basicos de electronica / Matrizes conceitos fundamentais, programacgéo em C,
sistemas digitais, arquitectura de computadores

Programas Opcionais recomendados

N&o Aplicado

Observacgoes

Docente responsavel
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