CAMPUS: Goiabeiras

CURSO: Engenharia Mecanica

HABILITACAO: Engenheiro Mecanico

OPCAO:

DEPARTAMENTO RESPONSAVEL: Departamento de Engenharia Mecanica

IDENTIFICACAO

CcODIGO DISCIPLINA OU ESTAGIO PERIODIZACAO IDEAL
MCA 08773 TESM: Introdugédo Robdtica --
OBRIG./OPT. PRE/CO/REQUISITOS ANUAL/SEM.
OPT. 7°Vencido Semestral
CREDITO CARGA DISTRIBUICAO DA CARGA HORARIA
HORARIA | TEGRIC | EXERCICI | LABORATORI | OUTRA
TOTAL A (o) (o)
04 60 60 00 00 00
NUMERO MAXIMO DE ALUNOS POR TURMA
AULAS AULAS AULAS DE OUTRA
TEORICAS DE LABORATORIO
EXERCICI
(o)
50 00 00 00

OBJETIVOS (Ao término da disciplina o aluno devera ser capaz de:)

Identificar os rob6s e suas estruturas;
Analisar a cinematica de robds industriais;
Programar e implementar robds industriais.

CONTEUDO PROGRAMATICO (Titulo e descriminacdo das Unidades)

1- RoboOs industriais e suas estruturas:

2- Cinematica: posicao e orientacdo de um corpo rigido, matriz de
rotacao, composicao de matrizes, angulos de Euler, transformacoes
homogéneas, cinematica direta e inversa, espaco de juntas e espaco
operacional;

3- Cinematica diferencial: Jacobiano Geométrico, Singularidades
cinematicas, redundancia, Jacobiano Analitico;

4- Dinamica;

5- Planejamento de Trajetéria;

BIBLIOGRAFIA BASICA

1 - Craig J. — Robética; 32 ed.;2013; Editora Pearson;.

2 — Sciavicco L e Siciliano B; Modelling and Control of Robot Manipulators; 12 ed.; 2005; London;




Springer; 378 p.

3 — Spong M. W; Hutchinson,S.; Vidyasagar M; Robot Modeling and Control; 2006; John Wiley &
Sons, Inc.

CRITERIOS DE AVALIACAO DA APRENDIZAGEM

O critério de avaliagao sera da seguinte forma:
MP = (P1 + SE)/2
ME=MPEPE g
MP — Média parcial;
P1 — Prova escrita individual,
SE — Seminario em grupo;
MF — Média final;
PF — Prova final;

Sera dispensado da prova final o aluno que tiver MP maior ou igual a 7,0. Caso
contrario devera fazer prova final.

A frequéncia obrigatéria é de 75%. O aluno reprovado por falta ndo tem direito a fazer
a prova final.
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