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1.2. OBJETIVO

Fornecer subsidios introdutorios tedricos e praticos da tecnologia de rob6s industriais.

1.3. EMENTA

Definicdo e Classificacdo de Robds Industriais. Modelamento Cinematico: Transformacdo das
Representacdes de Posicdo, TransformacGes Homogéneas, Sistemas de Coordenadas de Manipuladores,
Equacdo Cinemética Direta, Equacdo Cinematica Reversa. Modelo Dinamico: Coordenadas
Generalizadas, Principios do Trabalho Virtual, Principio de D'Alembert, Lagrangeano, Equac&o de Euler-
Lagrange para Manipuladores. Modelos Dindmicos Desacoplados; Mecanismos de Acionamentos:
Acionamento Elétrico com Sistema PWM, Acionamento Eletrohidraulico, Acionamento Pneumaético.
Acionamento Direto com Motores Brushless e Motores de Torque. Sensores de Realimentagdo. Sistemas
de Transmissdo e Harmonic Drive; Atuadores e Sensores; Estrutura Bésica de Dados do Controlador:
Controle de Posicdo, Servomecanismo de Juntas, Controle de Esforco e Proximidade. Analise do
Problema de Controle Global. Compensacdes Dinamicas. PD-PID e por Realimentacdo de Estado. Erro
de Regime. Critérios de Desempenho. Simula¢do do Modelo Dinamico Compensado. Juntas Rigidas e
Flexiveis. Algoritmos de Controle Otimo para o Servomecanismo de Juntas. Geracdo de Trajetorias.
Controle Hibrido; Interfaceamento Mecénico e Controladores; Programagao de robos.
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