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Objetivos de Aprendizagem

Dotar os alunos de competéncias bésicas no &mbito da robdtica.

Objetivos de Aprendizagem (detalhado)

No final do curso os alunos devem ser capazes de identificar e avaliar as potencialidades de
sisternas robotizados, programar robds industriais e determinar as necessidades de aufomacio
para uma dada aplica¢do com recurso a utilizagiio de manipuladores robdticos.

Contelidos Programaticos

1.8ensores, actuadores e conversores;

2.Infroducéo a robdtica;

3.Robdtica manipuladora;

4.Cinematica e posicionamentc do robd manipulador;
5.Robdtica movel;
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6.Planeamento de trajectdrias do robd;
7.Programacéo de sistemas robotizados.

Contelidos Programéticos {detalhado)

1.Sensocres, actuadores e conversores;

-ldentificar os tipos de sensores e actuadores mais utilizados na robdtica, bem como seu
funcionamento & aplicagdes. |dentificar tipo de conversores de sinais analogico/digitais (ADC) e
digitaisfanalégicos (DAC), seu funcionamento e aplicagéo.

2.Introdugio a robdtica;

-Conhecer a historia do aparecimento dos robds e sua evolugdo.

3.Robdtica manipuladora;

-ldentificar e classificar diferentes tipos de robds existentes no mercado e seus principios de
funcionamento.

4.Cinematica e posicionamento do robd manipulador;

-Descrever o funcionamente dos sistemas de geragdo de trajectdrias utilizados em
manipuladores roboticos.

5.Robdtica maével;

-ldentificar e avaliar as potencialidades da utilizaco de robds moveis,

6.Planeamento de trajectdrias do robd;

- Planeamento de frajectorias recorrendo a leitura de sensores de posicionamento.
7.Programacéo de sistemas robotizados;

-Métodos de programacao de AGY (automatic guided vehicle), utilizando leitura de sensores de
posicicnamento e desvio de obstaculos.

Metodologias de avaliagao

Avaliacao continua: Realizacio de trabalhos praticos (10/20);
Trabalhos desenvolvidos ao longo das aulas (10/20)

A nota final & obtida pela soma das notas obtidas durante a avaliagdo continua e durante a
avaliagdo periddica.

Software utilizado em aula

-MatLab
-Arduine

Estagio

Nao Aplicavel

Bibliografia recomendada

- Pires, J. (2012). Automacdo Industrial (pp. 0-492). 5, Lidel. Lishoa
- B.Niku, S. (2013). Infrodugdo @ Robdtica - Andlise, Controle, Aplicagdes . 2, Livros Técn. e
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Cient, Editora. brasil

- Dudek, G. e Jenkin, M. (2000). Computaciol Principles of Mobile Robotics . 1, Cambridge
University Press. United States of America

- Warren, J. e Adams, J. e Malle, H. {2011}, Arduino Robotics . 1°, Apress. New York, USA

Coeréncia dos contefidos programaticos com os objetivos

Para cada capitulo do programa € feia uma exposico e explicag8o dos conceitos tedricos. Sera
efectuados exemplos de aplicagGes sobre os conhecimentos adquiridos nos conceitos tedricos. A
seguir serdo elaborados trabalhos praticos com material didactico(brago robgtico, lsitura de
sensores e comandar actuadores utilizando a plataforma Arduino) para a programagao de
manipulador robético e desenvolvimento de um veiculo auto guiado.

Metodologias de ensino

Aulas tedricas expositivas, onde se descreve e exemplifica a aplicag8o dos principios
fundamentais. Aulas tedrico-praticas onde se demonstram aplicagbes. Nas aulas laboratoriais
elaboram-se projectos com recurso a material didatico.

Coeréncia das metodologias de ensino com os objetivos

O desenvolvimento das aulas decorrera harmonizando as metodologias de ensino com os
objetivos fundamentais da UC. Esta sera uma UC de aplicag@o, onde os alunos aprenderdo néo
s0 0 porqué, mas também como executar, avaliar e decidir. O fornecimento de informacéo e de
conhecimentos cientificos e técnicos previstos nos objetivos serd desenvolvido no inicio de cada
assunto a abordar, nas aulas tedrico-praticas, onde sera estabelecida a relag@o com outras
materias ja tratadas em aulas anteriores cu noutras UCs, Nestas sessdes pretender-se-a
desenvolver as competéncias dos alunos e sensibiliza-los para a importancia dos temas
abordados no contexto real atual, contribuindo-se para um melhor enguadramento e tambem
maior facilidade na percecio dos objetivos que se pretendem alcangar. Tentar-se-a estimular um
processo de dialogo em que todos participem, afravés da sua propria experiéncia e saber. Assim,
partilhar-se-a conhecimento, dividas e quesides, de modo a beneficiar a aprendizagem dos
alunos e a provocar maior motivagdo dos mesmos, Procurar-se-4, essencialmente, garantir o
desenvolvimento das capacidades de aplicar em contextos diferentes os conhecimentos
adguiridos, sob influéncia de diferentes fatores e variaveis.

A realizag&o do trabalho prético tera ainda as vantagens de partitha de conhecimentos entre os
elementos do grupo, procura de informag&o externa e, portanto, contacto com a realidade.

A avaliaglo dos alunos servira para a afericéo da eficacia das metodologias de ensino
desenvolvidas na observancia dos objetivos da UC e, se necessério, no futuro peder-se-a realizar
algumas corre¢Bes nas metodologias de ensino.

Lingua de ensino

Portugués

Pré-requisitos
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NZo Aplicavel

Programas Opcionais recomendados

- Programagao

- Instrumentagéo

- Matematica

- Eletronica Aplicada

Observagtes

Docente responsavel
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