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

Nenhum.

ITII. EMENTA

Mobilidade, tipos e configuracoes de robés manipuladores. Teoria de helicoides. Cineméatica de posicao
e cinematica diferencial. Jacobiano. Estatica. Planejamento de trajetérias. Simulacao e programacao de
robos. Sistemas de medicao de posicao. Calibracao de robos 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 sera 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 serda empregado o Capitulo III, do
Titulo IV, da Resolucao N° 095/CUn/2017, que dispoe sobre a pos-graduacdo stricto sensu na
Universidade Federal de Santa Catarina.



VII. CRONOGRAMA

Aula Contetudo

1 Introducéo
2 Cinematica — Fundamentos Matematicos
3 Cinematica de posicao: robds seriais DH (direta e inversa)
4 Cinematica de posigao: robds seriais Helicoides (direta e inversa)
5 Cinematica de posicao: robds paralelos
6 Atividades e duvidas em sala
7 Avaliacé@o
8 Apresentacao Seminario 1
9BTS - Croatia

10BTS - Croatia

11 Apresentacao Seminario 1

12 Cinemaética diferencial (Jacobiano — Davies)

13 MUSME - Florianépoli

14 Estatica (Jacobiano — Davies)

15 Apresentacdo Seminario 2

16 Apresentagcdo Seminario 2

17 POSDOC - Girona

18 POSDOC - Girona

Cronograma sujeito a alteracoes.
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