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PROGRAMA

I - Objectivos

1. Proporcionar ao aluno os conhecimentos fundamentais de robdtica industrial e suas aplicagdes.

2. Desenvolver competéncias na area da robdtica industrial.

3. Estabelecer sempre que possivel a ligacao entre os contetidos programaticos e a vida real.
4. Sensibilizar os alunos para a extensa aplicacao da disciplina de Automagdo e Robdtica I.

II - Programa

Aulas

Aulas
TP

Aulas

1. Conceitos Introdutorios sobre Automatizacao
1.1 Automagdo Industrial

1.2 Consideracoes sobre a evolucao historica da Automatizacao Industrial

1.3 Grandes tendéncias nas proximas décadas
1.4 Classes da Automagao Industrial

2. Robatica
2.1 Introdugao a Robdtica
2.2 Impacto na sociedade causado pelo robotica
2.3 Divisao da Robotica
2.4 Alguns dados estatisticos
2.5 Terminologias e defini¢des preliminares
2.6 Marcos no desenvolvimento da Roboética Industrial
2.7 Areas de aplicagdo dos robds
2.8 Anatomias e diferentes tipos de robos
2.9 Componentes envolvidos na operacao de um robd
2.10 Graus de liberdade e mobilidade
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2.11 Sistemas de coordenadas e volumes (espagos) de trabalho associados
2.12 Organizagao funcional de um Robo

2.13 Classificacao dos robos na Optica das instituigdes: JIRA, RIA e AFRI
2.14 Caracteristicas dinamicas do robo

2.15 Componentes actuadores

2.16 Transmissdes mecanicas

2.17 Sensores em robotica: internos € externos

2.18 End Effectors (ferramentas a aplicar aos robos)

2.19 Algumas aplicagdes na Indistria

2.20 Robdtica do futuro

3. Modos de programacio. Técnicas e linguagens.
3.1 M¢étodos de programacao
3.2 Linguagens de programacao
3.3 O futuro das linguagens de programagao
3.4 Exemplos de instrugdes / programas

4. RAPID - linguagem de programacao dos robos ABB

4.1 Estrutura da linguagem

4.2 Controlo de fluxo num programa

4.3 Instrugdes para: atribuir valores aos dados, esperar um certo periodo de
tempo até que uma condi¢do seja satisfeita, inserir um comentario no
programa

4.4 Ajusto dos movimentos do robd: velocidade e aceleragdo

4.5 Tipos de trajectorias: lineares, circulares, ...

4.6 Programagao de entradas e saidas

4.7 Comunicagdo com a consola de programacao (7Teaching Pendant)

4.8 Instrucdes do sistema e tempo
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5. Modelo Geométrico

5.1 Introdugdo ao modelo geométrico

5.2 Niveis de controlo de um robo

5.3 Atribui¢do dos sistemas de eixos coordenados num robd
5.4 Translacdo de um sistema de eixos relativamente a outro
5.5 Rotagdo em torno dos eixos X, y € z

5.6 Translacao e rotacao

5.7 Angulos de Euler

5.8 Coordenadas e transformacdes homogéneas

5.9 O Modelo de Denavit - Hartenberg

5.10 Aplicacdo do modelo de Danavit - Hartenberg a um robd com 3 graus

de liberdade
5.11 Modelo geométrico inverso
5.12 Heuristica para determinar o modelo geométrico inverso
5.13 Controlo baseado no modelo geométrico

. Quaternioes

6.1 Defini¢cdo de Quaternido

6.2 Adicao e multiplicagdao de Quaternides

6.3 Conjugado, norma e inverso de um Quaternido
6.4 Operador de rotacao

6.5 Rotagoes utilizando Quaternides

6.6 Rotagdes sucessivas

. Modelo Cinematico

7.1 Introdugdo ao modelo cinematico

7.2 Matriz Jacobiana

7.3 Modelo cinematico inverso

7.4 Singularidades do robd

7.5 Controlo baseado no modelo cinematico

Modelo Dinamico

8.1 Introdugdo ao modelo dinamico
8.2 Modelo dinamico directo

8.3 Modelo dindmico inverso

10

18
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9. Veiculos Guiados Automaticamente - AGV's
9.1 O que ¢ um AGV?
9.2 Tipos de AGV's e suas aplicagdes
9.3 M¢étodos de definir vias
9.4 Sistemas de comunicacdo com os AGV's
9.5 Dispositivos de seguranca
9.6 Sistemas de locomocgao
9.7 Armazéns automaticos

Total 28 28

28

Bibliografia:
1. Modeling and Control of Robot Manipulators
Lorenzo Sciavicco
Bruno Siciliano

McGraw — Will
2. Robdtica - Tecnologia e Programacio
Mikell P. Groover
Mitchell Weiss
Roger N. Nagel
Nicholas G. Odrey
McGraw — Will
3. Robotics
K.S. Fu
R. C. Gonzalez
C.S.G. Lee
McGraw — Will
4. Introduction to Robotics — Mechanics & Control
John J. Craig
Addison - Wesley Publishing Company
5. Introduction to Robotics
Phillip John McKerrow
Addison - Wesley Publishing Company
6. Sebenta de Robética
(Elaborada com base nos acetatos das aulas tedricas, tedrico praticas e praticas)
Departamento de Eng. Electrotécnica da E.S.T.V. do I.S.P.V.
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Avaliacao:

1.

(O8]

Avaliacdo por frequéncia (frequéncia escrita) - com informac¢ao minima de suficiente (9,5
valores em 20).

Avaliacdo através de trabalhos praticos - relatorios, empenho nas aulas, programas informaticos
e apresentacdes (20% da nota).

Exame final da época normal com informagao minima de suficiente (9,5 valores em 20).
Exame final da época de recurso com informa¢ao minima de suficiente (9,5 valores em

20).

O docente:

(Eng. Antonio Manuel Pereira Ferrolho)
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