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Objetivos de Aprendizagem

No final do curso os alunos devem ser capazes de identificar e avaliar as potencialidades de sistemnas
robotizados, programar robds industriais e determinar as necessidades de automaco para uma dada
aplicacdo com recurso a utilizaco de manipuladores roboticos.

Objetivos de Aprendizagem {detathadg)

No final do curso os alunos devem ser capazes de identificar e avaliar as potencialidades de sistemas
rabotizados, programar robds industriais e determinar as necessidades de automacéo para uma dada
aplicagBo com recurso a utilizagdo de manipuladores robéticos.

Conteldos Programaticos

i.Sensores, actuadores e conversores;

2.Introdugdo 2 robotica;

3.Robética manipuladors;

4.Cinematica e posicionamento do robd manipulador;
5.Robotica movel;

&6.Planeamenic de trajectorias do robd;
7.Programagio de sistemas robotizados.

Contelidos Programaticos {detalhado)

1.Sensares, actuadores e conversores;

-Identificar os tipos de sensores e actuadores mais utilizados na robbtica, bem como seu funcionamento e
aplicacdes. [dentificar tipo de conversores de sinais analdgico/digitais{ADC) e digitais/analdgicos(DAC), seu
funcionamento e aplicacgo.

2.Introduciio & robdtics;

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

3.Robotica manipuladora;

-identificar e classificar diferentes tipos de robds existentes no mercado e seus principios de
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funcicnamento.
4.Cinematica e posicionamento do robd manipulador;

-Descrever o funcionamento dos sistemas de geragdo de trajectorias utilizados em manipuladores
robdticos. '

S.Robdtica movel;

-ldentificar e avaliar as potencialidades da utilizagdo de robds mdveis.

6.Planeamento de trajectorias do robd;

- Planeamento de trajectérias recorrendo a leitura de sensores de posicionamento.
7.Programacao de sistemas robotizados;

-Métodos de programacdo de AGV{automatic gulded vehicle), utilizando leitura de sensores de
posicionamento e desvio de ohstaculos.

Metodologias de avaliacdo

Realizagdo 2 Trabalhos préticos em avaliagdo continua com um peso de 5 valores cada. Um terceiro
trabalhe pratico e época de exame & tem um peso de 10 valores.

Software utilizado em aula
-Raobotic Arm
-Robostudio{ABB)

-MatlLab

-Arduing

Estagio
Nao Aplicave!

Bibliografia recomendada
- Pires, J. {2012). Automagdo Industriel. {pp. 0-492).lishoa: Lidel
- B.Niku, 5. {2013). Introducdo o Robdtica - Andfise, Controle, Aplicacdes. brasil: Livros Técn. e Cient. Editora

- Dudek, G. e Jenkin, M, (2000). Computaciol Princiles of Mobife RobAtics. United States of AmA®rica:
Cambridge University Press

Coeréncia dos contelidos programdticos com os objetivos

Para cada capltulo do programa é feia uma exposicio e explicagio dos conceitos tedricos. Seré efectuados
exemplos de aplicagBes sobre os conhecimentos adquiridos nos conceitos teéricos. A seguir serdo
elaborados trabalhos préaticos com material didactico{braco robdético, leltura de sensores e comandar
actuadores utilizando a plataforma Arduino) para a programacio de manipulador robdtico e
desenvolvimento de um veiculo auto guiado.

Metodologias de ensino

Aulas tedricas expositivas, onde se descreve e exemplifica a aplicagdo dos principios fundamentais. Aulas
tedrico-préticas onde se demonstra casos praticos de aplicag8o. Aulas préticas Iaboratoriais elaboram
trabalhos praticos com material didactico.

Coeréncia das metodologias de ensine com os objetivos

O desenvolvimento das aulas decorrerd harmonizando as metodologias de ensino com os objetivos
fundamentais da UC. Esta sera uma UC de aplicaco, onde o3 alunos aprenderdo ndo s6 o porgué, mas
também como executar, avaliar e decidir.

O fornecimento de informacso e de conhecimentos cientificos e técnicos previstos nos objetivos serd
desenvolvide no inicio de cada assunto a abordar, nas auias tedrico-praticas, onde sera estabelecida a
relagdo com outras matérias j& tratadas em aulas anteriores ou noutras UCs. Nestas sess8es pretender-se-d
desenvolver as competéncias dos alunos e sensibilizé-los para a importancia dos temas abordados no
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contexto real atual, centribuindo-se para um melhor enquadramento e também maior facilidade na
perce¢do dos objetivos que se pretendem alcangar.

Tentar-se-a estimular um processo de didlogo em que todos participem, através da sua propria experiéncia
e saber, Assim, partilhar-se-4 conhecimento, dividas e questBes, de modo a beneficiar a aprendizagem dos
alunos e a provocar maior motivaciio dos mesmos. Procurar-se-3, essencialmente, garantir o
desenvolvimento das capacidades de ?aplicar em contextos diferentes? os conhecimentos adguiridos, sob
influéncia de diferentes fatores e variaveis.

A reslizagSo do trabalho pratico tera sinda as vantagens de partilha de conhecimentos entre os elementos
do grupo, procura de informacfo externa e, portanto, contacto com a realidade.

A avaliagio dos alunos serviré para a aferi¢ggo da eficdcia das metodologias de ensino desenvolvidas na
observincia dos objetivos da UC e, se necessdrio, no futuro poder-se-a realizar algumas corregdes nas
metodologias de ensino.

Lingua de ensino
Partugués

Pré requisitos
Ndo Aplicavel

Programas Opcionais recomendados

-Programagio;

-Instrumentacao .
-Matematica

-Eletrénica Aplicada

Observagtes

Docenie Responsavel
Z AL

Diretor de Curso, Comissfo de Curso
Assinado de forma
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