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DISCIPLINA DE ROBOTICA INDUSTRIAL

Curso: Engenharia Electrotécnica e de Computadores

Ano: 3°/0Opgdo Automacao Industrial Regime: Semestral (2°)
Ano Lectivo: 2007/2008

Horas de contacto: 75 (T:28; TP:42; OT:5)

Créditos: 6 ECTS

Docente: Assistente de 2° Triénio Ana Cristina Barata Pires Lopes

OBIJECTIVOS:

Pretende-se que os alunos adquiram conhecimentos adequados sobre o modo de
funcionamento e utilizacdo de sistemas robéticos, nomeadamente no que diz respeito aos .
aspectos tecnoldgicos, as caracteristicas de funcionamento e programacdo de robds
industriais, bem como as suas aplicacdes industriais.

PROGRAMA PARTE TEORICA:

1) Introducdo: (1 aula)

a) Perspectiva Historica;

b) Objectivos e vantagens da Robdtica;

c) Estrutura de um Robd Industrial:
i) Manipulador ou brago mecanico;
ii) Elemento terminal;
iii) Actuadores e transmissao do movimento;
iv) Controlador do robd.

2) Transformacodes de coordenadas: (2 aulas)
a) Introducdo;
b) Representagdo da posicao;
c) Representacdo da orientacao;
d) Transformagoes;
e) Coordenadas homogéneas;
f) Transformagdes compostas.

3) Morfologia do Robd: (2 aulas)
a) Estrutura mecanica;
b) Transmissoes e redutores;
c) Actuadores;
d) Sensores;
e) Elementos terminais.

4) Cinematica do robé: (3 aulas)
a) Cinematica directa;
b) Cinematica inversa;
c) Matriz Jacobiana;

5) Dinamica do robd: (3 aulas)
a) Modelo dinamico de um robot rigido;
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b) Aceleracdo de um corpo rigido;

c) Distribuicdo da massa;

d) Equacdo de Euler e equacao de Newton;
e) Modelo de Newton-Euler;

f) Modelo de Lagrange-Euler;

6) Controlo cinematico: (2 aulas)
a) Fungoes do controlo conematico;
b) Tipos de trajectérias;
c) Geracao de trajectorias cartesianas;
d) Interpolacdo de trajectorias.

7) Robética mével: (1 aula)
PROGRAMA PARTE PRATICA:

A parte pratica da disciplina é dedicada a programacao de robds manipuladores. Durante
as aulas pretende-se realizar os seguintes trabalhos praticos:

1. Trabalho de introducdo ao ambiente de simulagdo da Robocell;

2. Trabalho de simulacdo — torres de Hanoi;

3. Trabalho de pesquisa com apresentacdo que incidira sobre um dos seguintes
temas: Controlador B da Eshed Robotec; Operacdo do Robo Eshed Robotec
utilizando o programa SCORBASE PRO; Linguagem ACL para o controlador B;
Operacao do Robd através da consola programavel; Sistema de Visdo;

4. Trabalho de introducio a programacao e operacao do robd Eshed Robotec;

5. Mini-Projecto.

METODO DE AVALIAGCAO:

Parte tedrica — 12 Valores (prova escrita)

Parte pratica Laboratorial — 8 Valores (trabalhos laboratoriais)

A avaliacao da parte tedrica sera realizada através da realizagdo de um exame na época
normal e de um exame na época de recurso. E requerida a obtencdo de um minimo de 45% na parte
tedrica. Os alunos que obtiverem uma nota inferior a 5,4 Valores (em 12 Valores) na parte tedrica nao
terdo aprovacao na disciplina.

E requerida a obtencdo de um minimo de 45% na parte laboratorial. Os alunos com uma nota
inferior a 3,6 Valores (em 8 Valores) na parte laboratorial serdo excluidos da avaliagao.

Os alunos que nao frequentarem pelo menos 2/3 das aulas de laboratdrio serdo excluidos da
avahagao Os trabalhos de laboratdrio serao realizados em grupo. Cada grupo de alunos devera ter
um maximo de trés alunos.

BIBLIOGRAFIA:

[1] — Craig, John J. - Introduction to Robotics - Addison-Wesley Longman Publishing Co., 1989.
[2] - Fu, K. S. - Robotics : control sensing, visionand inteligence - McGraw- Hill Book Company, 1987.

DOCENTES RESPONSAVEIS:

(Assistente de 2° Triénio Ana Cristina Barata Pires Lopes)
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Departamento de Engenharia Electrotécnica
Escola Superior de Tecnologia de Tomar
Instituto Politécnico de Tomar

Robdtica Industrial

Planificacdo das aulas tedricas e aulas praticas

Ano Lectivo 2007/ 2008

Aulas Teoricas

Docente: Ana Cristina

Horirio: (sala ) — OT (sala)

N.° da | Horas Tipo | Descricao

Aula

1 2 T Apresentacao da disciplina aos alunos: programa, avaliagao,
bibliografia, funcionamento das aulas laboratoriais.

2 2 T Introducdo: (1 aula) Perspectiva Historica; Objectivos e
vantagens da Robdtica; Estrutura de um Robd Industrial:
Manipulador ou brago mecanico; Elemento terminal;
Actuadores e transmissao do movimento; Controlador do robd.

3 2 T Transformacoes de coordenadas: (2 aulas) Introdugdo;
Representacdo da posicdo; Representacdo da orientagao;
Transformacoes.

4 2 T Transformacbes de coordenadas: (2 aulas) Coordenadas
homogéneas; Transformagbes compostas.

5 2 T Morfologia do Robd: (2 aulas) Estrutura mecanica;
Transmissoes e redutores; Actuadores.

6 2 T Morfologia do Robd: (2 aulas) Sensores; Elementos terminais.

2 T Cinematica do robd: (4 aulas) Cinematica directa.
2 T Cinematica do robd: (4 aulas) Cinematica directa; cinematica

inversa;

9 2 T Cinematica do robd: (4 aulas) Cinematica inversa; matriz
Jacobiana;

10 2 T Cinematica do robd: (4 aulas) Matriz Jacobiana;

11 2 T Dindmica do robd: (2 aulas) Modelo dinamico de um robot
rigido; Aceleracdo de um corpo rigido; Distribuicdo da massa;
Equacdo de Euler e equacao de Newton;

12 2 T Dindmica do rob6: (2 aulas) Modelo de Newton-Euler; Modelo
de Lagrange-Euler;

13 2 T Controlo cinematico: (2 aulas) Funcdes do controlo cinematico;
Tipos de trajectorias; Geragdo de trajectdrias cartesianas.

14 2 il Controlo cinematico: (2 aulas) Funges do controlo cinematico;
Tipos de trajectorias; Geragao de trajectdrias cartesianas.

Ana Cristina Lopes Pagina | de 2 26-02-08
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Instituto Politécnico de Tomar A Engenharia Electrotécnica

Aulas Priticas (EEC)
Docente: Ana Cristina Lopes
Horario: (sala 1174)

N.° da | Data Horas | Tipo | Descrigao

Aula

1 3 TP Apresentacao da disciplina

2 3 TP Ambiente de simulagdo e tutorial de programagao
3 3 Trabalho de simulagao

4 3 Trabalho de simulagdo

5 3 L Trabalho de simulagdo

6 3 TP Controlador, consola e manipulador

7 3 TP Controlador, consola e manipulador

8 3 TP Introdugao ao ACL

9 3 Trabalho manipulador

10 3 Trabalho Manipulador e apresentagao do Projecto
11 3 TP Projecto

12 3 TP Projecto

13 3 Projecto

14 3 Projecto
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