UNIVERSIDADE FEDERAL DE VICOSA UF
PRE | PRO-REITORIA DE ENSINO

Programa Analitico de Disciplina

ELT 434 - Robdtica Industrial

Departamento de Engenharia Elétrica - Centro de Ciéncias Exatas e Tecnoldgicas

Catalogo: 2019

Numero de créditos: 4

Carga horaria semestral: 60h
Carga horaria semanal tedrica: 2h
Carga horaria semanal pratica: 2h
Semestres: ||

Objetivos

Nao definidos

Ementa

Fundamentos de robotica. Sensores e atuadores. Modelagem e representagdo espacial. Cinematica direta e
inversa e da velocidade. Planejamento de movimento. Modelagem e controle dindmico.

Pré e co-requisitos

2000 OBR
Oferecimentos obrigatdérios
N&o definidos
Oferecimentos optativos

Curso Grupo de optativas
Ciéncia da Computacéo Geral

Engenharia Elétrica Geral

Engenharia Mecénica Geral
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Conteldo

Unidade

ED

Pj

To

1.Fundamentos de robdtica
1.Introducéo a robotica
2.Histdria da robdtica
3.Tipos de robos
4.Classificagdo dos manipuladores roboticos

2h

Oh

Oh

Oh

2h

2.Sensores e atuadores
1.Tipos de atuadores
2.Tipos de sensores

2h

Oh

Oh

Oh

2h

3.Modelagem e representacéo espacial
1.Representacdo de posicao e rotacdo
2.Matrizes de rotacdo e suas composicdes
3.Movimento de um corpo rigido
4. TransformagBes homogéneas

4h

Oh

Oh

Oh

4h

4.Cinematica direta e inversa e da velocidade
1.Cadeia cinemética
2.Cinematica direta e inversa da posicao
3.Notacédo de Denavit-Hartenberg
4.Inversa da posigdo e orientacdo: abordagem geométrica
5.Cinemética direta e inversa da velocidade
6.Matriz anti-simétrica
7.Velocidade angular e linear de um corpo rigido
8.Adicéo de velocidade angular e linear
9.Jacobiano geométrico e analitico

10.Jacobiano inverso

6h

Oh

Oh

Oh

6h

5.Planejamento de movimento
1.Estratégias de controle de movimento
2.1 Posicionamento
3.2 Seguimento de caminhos
4.3 Rastreamento de trajetorias
5.Estratégias com restricdo temporal
6.1 Polinomial
7.2 Trecho de velocidade contante
8.3 Bang-bang

4h

Oh

Oh

Oh

4h

6.Modelagem e controle dindmico
1.Equacgbes de Euler-Lagrange
2.Expressdes para energia cinética e potencial
3.Equacgdes de movimento
4.Propriedades das equacdes dindmicas
5.Controle de junta independente
6.Modelagem de atuadores
7.Rastreamento de Set-point
8.Espaco de estados
9.Controle por dindmica inversa

12h

Oh

Oh

Oh

12h

7.Modelagem e representacéo espacial

Oh

4h

Oh

Oh

4h
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1.Representacdo de posicao e rotacdo
2.Matrizes de rotacdo e suas composicdes
3.Movimento de um corpo rigido

4. Transformac¢des homogéneas

8.Cinematica direta e inversa e da velocidade
1.Cadeia cinematica
2.Cinematica direta e inversa da posicao
3.Notagéo de Denavit-Hartenberg
4.Inversa da posicdo e orientacdo: abordagem geométrica
5.Cinematica direta e inversa da velocidade
6.Matriz anti-simétrica
7.Velocidade angular e linear de um corpo rigido
8.Adicao de velocidade angular e linear
9.Jacobiano geométrico e analitico

10.Jacobiano inverso

Oh

6h

Oh

Oh

6h

9.Planejamento de movimento
1.Estratégias de controle de movimento
2.1 Posicionamento
3.2 Seguimento de caminhos
4.3 Rastreamento de trajetorias
5.Estratégias com restricdo temporal
6.1 Polinomial
7.2 Trecho de velocidade contante
8.3 Bang-bang

Oh

4h

Oh

Oh

4h

10.Modelagem e controle dindmico
1.Equacbes de Euler-Lagrange
2.Expressdes para energia cinética e potencial
3.Equacdes de movimento
4.Propriedades das equacdes dindmicas
5.Controle de junta independente
6.Modelagem de atuadores
7.Rastreamento de Set-point
8.Espaco de estados
9.Controle por dindmica inversa

Oh

8h

Oh

Oh

8h

11.Programacéo e simulagéo de robés

Oh

8h

Oh

Oh

8h

Total

30h

30h

Oh

Oh

60h

(T)Tedrica; (P)Pratica; (ED)Estudo Dirigido; (Pj)Projeto; Total(To)

Planejamento pedagd6gico

Carga horaria Itens
Teodrica Nao definidos
Pratica N&o definidos

Estudo Dirigido N&o definidos

Projeto N&o definidos

Recursos auxiliares Nao definidos
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Bibliografias basicas
Descricéo Exemplares
ASADA, H. and SLOTINE, J.J. E. Robot analysis and control. Cambridge: MIT Press, 1985. 0
CRAIG, J.J. Introduction to robtics - mechanics and control. Addison-Wesley Publishing 5
Company, Inc. 1986.
CRAIG, J.J. Robdtica. Pearson. 32 Ed. 0
SPONG, M. W., HUTCHINSON, S. and VIDYASAGAR, M. Robot modeling and control, John 0
Wiley & Sons. 2005
Bibliografias complementares
Descricédo Exemplares
FU, K. S., et al. Robotics: control, sensing, vision and intelligence. NY: McGraw-Hill, 1987. 0
PAUL, R. P. Robot manipulators. Cambridge: MIT Press, 1982. 0
SHABANA, A. A. Dynamics of multibody. John Wiley & Sons. NY, 1989. 0
YOSHIKAWA, T. Foundations of robotics - analysis and control. The MIT Press, 1990. 0
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