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Ano: 3°/Opcao Automagao Industrial Regime: Semestral (2°)
Ano Lectivo: 2006/2007
Horas de contacto: 75 Carga Horaria: T7:28, TP:42, OT:5

Créditos: 6 ECTS
Area: Automagio e Controlo
Docente: Assistente de 22 Triénio Ana Cristina Barata Pires Lopes

OBJECTIVOS:

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

PROGRAMA PARTE TEORICA:

1) Introducdo: (1 auld)

a) Perspectiva Historica;

b) Objectivos e vantagens da Robdtica;

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

2) TransformacOes de coordenadas: (2 aulas)
a) Introducdo;
b) Representa¢do da posicao;
c) Representagdo da orientagao;
d) Transformagoes;
e) Coordenadas homogéneas;
f) Transformagbes compostas.

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

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

5) Dinamica do rob0: (3 aulas)
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a) Modelo dinamico de um robot rigido;

b) Aceleracdo de um corpo rigido;

c) Distribuicdo da massa;

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

f) Modelo de Lagrange-Euler;

6) Controlo cinematico: (2 aulas)
a) Fungdes do controlo conematico;
b) Tipos de trajectdrias;
¢) Geragdo de trajectdrias cartesianas;
d) Interpolac3o de trajectdrias.

7) Robdtica movel: (1 aula)
PROGRAMA PARTE PRATICA:

A parte pratica da disciplina € dedicada a programagdo de robds manipuladores. Durante as aulas
pretende-se realizar 0s 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 apresentacao que incidira sobre um dos seguintes temas:
Controlador B da Eshed Robotec; Operacdo do Robd Eshed Robotec utilizando o programa
SCORBASE PRO; Linguagem ACL para o controlador B; Operagdo do Robd através da consola
programavel; Sistema de Visdo;

4, Trabalho de introdugdo a programagdo e operagdo do robd Eshed Robotec;

5. Mini-Projecto.

METODO DE AVALIACAO:

Parte tedrica — 12 Valores (prova escrita)

Parte prética Laboratorial — 8 Valores (trabalhos laboratoriais)

A avaliagdo da parte tedrica sera realizada através da realizacdo 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 teorica ndo
terdo aprovagdo na disciplina.

E requerida a obten¢do 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 avaliagdo.

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