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Docente Responsavel
Bruno Miguel Santana Chaparro

Docente e horas de contacto

Bruno Miguel Santana Chaparro
Professor Adjunto, T: 15; TP: 30; OT: 3;

Objetivos de Aprendizagem

Fornecer ao aluno os principios fundamentais da robdtica. Apresentar os principais sensores e a atuadores
utilizados em robética; as carateristicas construtivas dos manipuladores robodticos; os calculos necessarios

para o controlo de manipuladores.

Conteudos Programaticos

1. INTRODUGAC A ROBOTICA

2. APLICAGOES INDUSTRIAIS DE ROBAS

3. ESTRUTURA E TIPOLOGIA DE MANIPULADORES
4. SISTEMA DE COORDENADAS

5. CINEMATICA DIRETA DE MANIPULADORES

6. CINEMATICA INVERSA

Conteudos Programaticos {detalhado)
1. INTRODUCAO A ROBOTICA

2. APLICACOES INDUSTRIAIS DE ROBOS
2.1. Operacdes de transporte de materiais
2.2. Operacgtes de processo

2.3. Operagdes de moniagem

2.4, Operagdes de inspegdo e teste

3. ESTRUTURA E TIPOLOGIA DE MANIPULADORES
3.1. Sensores e atuadores

3.2. Tipo de bragos e garras

3.3. Controladores

3.4. Tipo de juntas

3.5. Espago de trabatho

3.6. Tipos de manipuladores

3.7. Resolugio, repetibilidade e precisdo
4. SISTEMA DE COORDENADAS

4.1. Sistemas de eixos

4.2. Vetores e matrizes
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4.3. Transformacdes geométricas

4.4. Coordenadas homogénias

4.5. Matrizes de transformacao a 3 dimensdes
5. CINEMATICA DIRETA DE MANIPULADORES
5.1. Algoritmo da cinematica direta

5.2. Parametros de elos e juntas

5.3. Atribuicao de sistemas de coordenadas
5.4. Angulos de orientacdo em fungio das variaveis de junta
6. CINEMATICA INVERSA

6.1. Algoritrmo da cinemdtica inversa

6.2. Resolugio de exercicios

Metodologias de avaliagdo
A avaliacdo da disciplina sera efetuada através de trabalhos praticos, de acordo com as épocas e critérios de
avaliacdo definidos no regulamento.

Software utilizado em aula
WXMéaxima

Estagio
N3o aplicavel

Bibliografia recomendada

- Santos, V. (2004). Robdtica industrial. (Vol. 1). {pp. 1-166).Aveiro: Universidade Aveiro

- Rosdrio, J. (2010). ROBOTICA INDUSTRIAL | : MODELAGEM, UTILIZACAO E PROGRAMACAO. :S30 Paulo:
Baraunau

- Pires, N. (2002). AUTOMACAQ INDUSTRIAL. : ETEP

Coeréncia dos contelidos programaticos com os objetivos

A disciplina Robdtica Industrial tem comao objetivos o estudo das carateristicas dos principais elementos
constituintes dum sistema robotizado, a sua instrumentagdo e programacdo. Comega-se por familiarizar os
alunos no mundo dos robds, através de uma revisdo historica sobre o desenvolvimento tecnoldgico e sua
interacdo com outros dispositives da automagdo. Seguidamente pretende-se enquadrar a robdtica em
ambientes industriais, caraterizando varias aplicacdes desde operagbes de processo, transporte, montagem
e teste. Segue-se a estrutura e tipologia dos manipuladores, onde pretende dotar os alunos de
conhecimentas sobre 0s sensores e atuadores aplicados a robdtica, tipo de bragos e garras, controladores,
tipo de juntas, nogbes de espago de trabalho, tipos de manipuladores e conceitos de resolugdo, repetibilidade
e precisdo. Depois faz-se uma abordagem & formulagdo matemdtica de sistemas de coordenadas e
transformagBes peométricas associada aos robfis manipuladores, 3 problematica do planeamento de
trajetdrias. Por fim, dotar os alunos com conhecimentos de engenharia aplicados na cinematica direta e
indireta, para o estudo de relacdes entre as posictes, velocidades e aceleragBes.

Metodologias de ensino
As metedologias de aprendizagem assentam no método expositivo dos conteldaos programaticos definidos
e num trabalho pratico {programacgdo de robfs manipuladores).

Coeréncia das metodologias de ensino com os objetivos

As metodologias de aprendizagem assentam no método expositivo dos conteddos programaticos definidos
e num trabalho pratico {programacdo de robds manipuladores). O trabalho pratico permitird uma
aproximacao a aprendizagem pratica em ambiente industrial.
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Lingua de ensino
Portugués

Pré requisitos
Nao aplicdvel

Programas Opcionais recomendados
N3o aplicavel

Observagoes

Docente Responsavel
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Diretor de Curso, Comissao de Curso
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