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I. IDENTIFICACAO DA DISCIPLINA

Nome: Robética

Cédigo: ECM410016

Carga horaria: 45 horas/aula Créditos: 03

Professor(es): Roberto Simoni

II. PRE-REQUISITO(S) SUGERIDO(S)

Nenhum.

III. EMENTA

Mobilidade, tipos e configuracdes de robos manipuladores. Teoria de helicoides. Cinematica de posicao
e cinematica diferencial. Jacobiano. Estatica. Planejamento de trajetérias. Simulacao e programacao de
robds. Sistemas de medicao de posicao. Calibracdo de robds seriais e paralelos.

IV. METODOLOGIA DE ENSINO

Aulas expositivas em data show e com o uso do quadro branco. Utilizacdo de ferramentas de calculo
especificas. Discussdo de temas diretos e afins a disciplina. Trabalho pratico. Seminarios.

V. METODOLOGIA DE AVALIACAO

A avaliacao serd composta de uma avaliacao escrita, apresentacao de seminarios, entrega de trabalhos e
implementacdes computacionais.

VI. AVALIACAO FINAL

Para andlise da avaliacao do aproveitamento escolar e frequéncia serd empregado o Capitulo III, do
Titulo IV, da Resolucao N° 05/CUn/2010, que dispde sobre a poés-graduacdo stricto sensu na
Universidade Federal de Santa Catarina.



VII. CRONOGRAMA

Aula Conteudo Data
1/Introducao 11/03/2019
2|Cinematica — Fundamentos Matematicos 18/03/2019
3/Cinematica de posi¢ado: robos seriais DH (direta e inversa) 25/03/2019
4 Implementacdes computacionais 01/04/2019

Siilgirer;ésl;i)ca de posicgdo: robos seriais (inversa) robos paralelos (direta 08/04/2019

6 Cinematica diferencial (Jacobiano — Davies) 15/04/2019

7|Estatica 22/04/2019

8/Avaliacdo Escrita 29/04/2019

9/0TC Houston 06/05/2019

10|Apresentacoes Seminario 1 (50 minutos) 13/05/2019
11/Apresentacoes Seminario 1 (50 minutos) 20/05/2019
12/ Implemetacdes computacionais (cinematica diferencia e estatica) 20/05/2019
13|Apresentacoes Seminario 2 (50 minutos) 27/05/2019
14/ Apresentacoes Seminario 2 (50 minutos) 03/06/2019
15/Fechamento 10/06/2019
16|OCEANS Marseille 17/06/2019

Cronograma sujeito a alteracoes.
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