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OBJECTIVOS:

A disciplina "Robdtica” tem por objectivo o estudo dos sistemas robotizados, quanto a sua

constituicdo, modelizacdo, funcionamento e programagéao.

PROGRAMA:

1. Introducdo

1.1 Enquadramento

1.2, Automacdo e robdtica

1.3, Fundamentos de Robdtica

2. Caracteristicas dos sistemas robotizados
2.1 Velocidade, alcance, capacidade, resolugdo, precisao, etc.
2.2. Configuragdes e tipo de juntas
2.3. Espaco de trabalho

2.3, Controlo do robot

2.4. Orgao terminal

3. Modelo cinematico

3.1 Sistemas de coordenadas

3.2 Matriz de transformagao

3.3. Algoritmo de Denavit-Hartenberg
3.4. Trajectérias e interpolagao

3.5. Introdugdo ao modelo dindmico

4 Elementos de um sistema robotizado

4.1. Sensores: codificadores, resolver, sensores de luz, presséo, velocidade, etc.
4.2. Actuadores: hidraulico, pneumatico e eléctrico (tipos de motores)

4.3. Transmissdo de poténcia

4.6. Exemplos de aplicagdo

4.4. Introducdo & Robdtica mdvel: sistemas de locomogao e energia

5 Programagao de Robots

5.1. Métodos de programagao e comandos
5.2, Linguagens
5.3. Programagcdo ponto a ponto e continua, interpolagdo, exemplos
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Método de Ensino
Aulas tedricas: Ser&o apresentados os conceitos tedricos da matéria a leccionar.

Aulas préticas: Serdo resolvidos exemplos de exercicios de aplicagdo assim como realizados circuitos e
trabalhos laboratoriais e de simulagao.

Avaliacdo

Somatodrio das seguintes componentes:
o Prova de avaliacdo tedrica: 70%
o Componente de pratica laboratorial e de pesquisa: 30%

Classificagoes minimas:
Prova de avaliacio tedrica e componente de pratica laboratorial € de pesquisa: 50% em cada
componente.
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