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- Escola Superior de Tecnologia de Tomar Ano Letivo 2015/2016

Engenharia Electrotécnica e de Computadores
Licenciatura, 12 Ciclo
Plano: NI n,23395|ESTT| 2011

Ficha da Unidade Curricular: Robética Industrial (Ramo de Automagio
Industrial)

ECTS: 6; Horas - Totais: 162.0, Contacto e Tipologia, T:28.0; TP:28.0; PL:14.0; OT:5.0;
Ano|Semestre: 3152; Ramo: Automag3o Industrial;

Tipo: Obrigatéria; Interacdo: Presencial; Cédigo: 911237

Area Cientffica: Sistemas, Controlo e Automagio

Docente Responsavel
Ana Cristina Barata Pires Lopes
Professor Adjunto

Docente e horas de contacto
Ana Cristina Barata Pires Lopes
Professor Adjunto, T: 28; TP: 28; PL: 14; OT: 5.04;

Objetivos de Aprendizagem

Pretende-se que os alunos adquiram conhecimentos adequados sobre o modo de funcionamento e utilizacdo
de sistemas roboticos, nomeadamente no que diz respeito aos aspectos tecnolégicos, as caracteristicas de
funcionamento e programacgo de robds industriais, bem como as suas aplica¢des industriais.

Conteudos Programaticos

1) Introducgio.

2) DescrigBes espaciais e transformacdes.

3) Morfologia do robd.

4) Cinematica do robhd.

5) SCORBOT IX (5 graus de liherdade} e ABR IRB 140 (6 graus de liherdade).
6) Introducdo a robdtica moével:

i. Cinerndlica de urmn robd diferencial;

ii. Seguimento de trajetodrias;

iii. Algoritmos para desvio de obstaculos;

iv. Conceitos basicos de Localizagio e Mapeamento

Contelidos Programaticos (detalhado)

1) Introdugdo a robética industrial.

2) DescrigBes espaciais e transformacgBes.

3) Morfologia do robé. ,

4) Cinematica do robd. i
5) Introdugdo a geragdo de trajectdrias.

6) SCORBOT IX (5 graus de liberdade} & ABB IRB 120 (6 graus de liberdade}.

7) Introdugdo & robotica movel.



Instituto Politécnico de Tomar

]

27
S

Metodologias de avaliacdo

Teste escrito (60%), trabalho laboratorial {(40%)

(& obrigatéric uma classificagdo minima de 45% no teste escrito e uma classificacdo minima de 45% nos
laboratérios e implementagio do caso de estudo}.

Software utilizado em aula
RoboCell Eshed Roboteq;
RobotStudio ABB;

Microsoft Visual Studio

ROS (Robotic Operating System]}.

Estdgio
N3do aplicdvel.

Bibliografia recomendada

- Fu, K. (1987). Robotics : control sensing, visionand inteligence. {Vol. -).-- McGraw- Hill Book Company
- Craig, J. {1989). Introduction to Robotics. {Vol. -).-: Addison-Wesley Longman Publishing Co.
Metodologias de ensino

Aulas tedricas, exercicios praticos e experiéncias laboratoriais.

Lingua de ensino

Portugués e Inglés

Programas Opcionais recomendados

Nio aplicavel.

Observacdes

E desejavel que os alunos tenham conhecimentos de circuitos, programacgio em C, sistemas digitais, electrénica
e arquitetura de computadores e sistemas de operag3o.
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