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OBJECTIVOS:

Pretende esta disciplina facultar uma visdo alargado do que se entende por robdtica de
manipulagdo. Para tal é estudado, numa primeira fase, a evolugdo da robdtica e dos sistemas
auténomos, o que permite aos discentes entender as aplicacbes correntes e os possiveis
sectores futuros dos sistemas robotizados.

Num segundo ponto sdo estudados, de forma comparativa, os principais tipo s e respectivas
configuracdes de robots. Como sequéncia légica avaliamos as aplicacbes mais correntes das
configuracdes apresentadas aliado aos principais sistemas de accionamento usados.

A fim de compreender a logica de funcionamento interno sdo apresentados os modelos
cineméticos dos robots e os processos internos de geragdo de trajectorias.

Dado que os sistemas robotizados sdo dependentes de informagbes varias, internas e externas,
dois capitulos s3o dedicados aos sistemas sensoriais internos e externos e a sua interacgdo na
realizacdo de tarefas e na recuperagao de erros.

Tendo analisado os principais pontos de funcionamento e integracdo de funcionalidades, um
estudo dos principais métodos de programacdo € analisado, bem como a capacidade que
alguns sistemas possuem de resposta inteligente.

PR :

1- Fundamentos de Robdtica

2- Classificacdo e Estrutura dos Robds

3- Aplicacdes da Robdtica

4- Anélise dos principais sistemas de accionamento

5- Modelo Cinematico
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6- Interpolagdes de trajectérias
7- Sensores

8- Visdo por computador

9- Programacao de robots

10- Inteligéncia Artificial

MET! DE AVALIACAO:

O método de avaliacio serd constituido por uma prova de avaliagdo escrita, por trabalhos
praticos bibliograficos e laboratoriais realizados durante o semestre e pela componente
decorrente da participacdo nas aulas.
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BSERVACOES:

Necessidade de utilizacio de dispositivos audio-visuais e electronicos e disponibilizagdo de
computadores.
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