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Objetivos de Aprendizagem

Pretende-se que os alunos adquiram conhecimentos sobre o modo de funcionamento e utilizaggo
de sistemas robdticos, nomeadamente; aspetos tecnoldgicos, caracteristicas de funcionamento,
programagéo de robds manipuladores industriais e programacao de robds méveis,

Objetivos de Aprendizagem (detalhado)

Pretende-se que os alunos adquiram conhecimentos sobre o modo de funcionamenio e utilizaggo
de sistemas robdticos, nomeadamente no que diz respeito aos aspecios tecnologicos, as
caracteristicas de funcionamento e programacio de robds industriais, bem como as suas
aplicagdes industriais e robds mdveis. Nesta unidade curricular serdo abordados de forma
especifica os robds manipuladores sequenciais e os robds moveis diferenciais. Pretende-se que
os alunos adguiram conhecimentos da morfologia e cinematica destes tipos de robds. Seréio
ainda abordados métodos de navegagio para robds moveis. Pretende-se ainda que os alunos
adguiram conhecimentos de programagao dos robds manipuladores industriais SCORBOT IX (5
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graus de liberdade) e MOVER 6(6 graus de liberdade). Os alunos terdo ainda de adquirir
conhecimentos para programacdo de robds moéveis baseados na plataforma Arduino e
Raspeberry Pi e utilizagéo do sistema operativo ROS (Robotic Operating System).

Contetidos Programaticos

1) Introdugéo.

2) Descrigbes espaciais e transformacges.
3) Morfologia do robd manipulador,

4} Cinematica do robdé manipulador.

5) Introducéo a robdtica movel.

Contetidos Programaticos (detalhado)

1) Intreducéo.

2) Descrigbes espaciais e transformagdes.
3) Morfologia do robé:

i. Componentes de um robé;

il. Juntas;

iii. Espaco de trabalho;

iv. Estruturas cinematicas:

4} Cinemalica do robd.

i. Cinematica direta

ii. Cinematica inversa;

5) Introdugéo a robdtica movel:

i. Atuadores e Sensores para robdtica movel;
ii. Locomogag;

iii. Modelo cinematico de um robd mével;

iv. Localizag&o e mapeamento;

v. Navegacio.

vi. Intfrodugéio ao ROS, plataformas robdticas baseadas em microcontroladores Arduino e
Raspeberry Pi.

Metodologias de avaliagdo

Trabalhos laboratoriais e de simulagdo (50%), Exame escrito (50%)(& obrigatdrio uma
classificag8o minima de 40% no exame escrito e uma classificagdo minima de 50% nos trabalhos
laboratoriais e de simujagao).

Software utilizado em aula

RoboCell Eshed Roboteq;

ABB RoboiStudio;

Arduino lde;

ROS (Robotic Operating System).
UBUNTU.
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Estagio
Nao aplicavel.

Bibliografia recomendada

- Fu, K. (1987). Robotics : control sensing, visionand intefigence {Vol. -).. -, McGraw- Hill Book
Company. -

- Craig, J. e Smith, P. e Giraldes, E. {1989). Infroduction fo Robotics (Vol. -).. ilustrada,
Addison-Wesley Longman Publishing Co.. -

- Tzafestas, S. (2014). Introduction to Mobile Robot Conirol . 1st, Elsevier. 2014 Elsevier nc.
- Siegwart, R. e Nourbakhsh, 1. (2004). Infroduction to Autonomous Mobile Robots . 1st, MIT
Press. L.ondon

Coeréncia dos contetidos programaticos com os objetivos

Para cada capitulo do programa & feita uma exposic@o e explicaco dos conceitos tedricos.
Serdo efectuados exemplos de aplicagbes sobre os conhecimentos adquiridos nos conceitos
tedricos. A seguir serdo elaborados trabalhos praticos com material didactico(brago robético,
leitura de sensores e comando de actuadores}, desenvolvimento e programacéo de robds moveis
{utilizando a plataforma Arduine e RPi e sistema operativo ROS).

Metodologias de ensino

Aulas tedricas, exercicios praticos e experiéncias laboratoriais e de simulagae.

Coeréncia das metodologias de ensino com 0s objetivos

O desenvolvimento das aulas decorrera harmonizando as metodologias de ensino com os
objetivos fundamentais da UC. Esta sera uma UC de aplicac8o, onde os alunos aprenderéo nédo
s6 os conceitos, mas também como executar, avaliar e tomar as decisdes necessarias para
realizar um projeto com um sistema robdlico.

O fornecimento de informacgio e de conhecimentos cientificos e técnicos previstos nos objetivos
serd desenvelvido no inicio de cada assunto a abordar nas aulas tedrico-praticas, onde
posteriormente serfo realizados exercicios praticos relacionados com esses contetidos. Nestas
sessOes pretender-se-a desenvelver as competéncias dos alunos e sensibilizé-los para a
importancia dos temas abordados no contexto real atual, contribuindo-se para um meihor
enquadramento e também maior facilidade na percecéo dos objetivos que se pretendem
alcancar, Nas aulas praticas laboratoriais sdo realizados mini-projetos de robdética.

A realizag8o dos trabalhos praticos terao ainda as vantagens de partilha de conhecimentos enfre
os elementos do grupo, procura de informacgéoc externa e, portanto, contacto com a realidade.

Lingua de ensino
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Portugués

Pré-requisitos

N&o aplicavel.

Programas Opcionais recomendados

N&o aplicavel.

Observagées
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