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OBJECTIVOS:

Pretende-se que os alunos adquiram conhecimentos sobre o modo de
funcionamento e utilizacdo de sistemas robodticos industriais, nomeadamente:
morfologia, cinematica direta e inversa, aspectos tecnoldgicos, caracteristicas de
operacdo e programacgao de robds industriais e aplicacées industriais. Pretende-se
ainda que os alunos adgquiram conhecimentos introdutérios de robotica movel, e
visdo industrial. No que concerne a robética mével, os alunos devem adquirir
conhecimentos de: cinematica direta e inversa, seguimento de trajetorias e desvio de

obstaculos tendo por base um sensor laser.

PROGRAMA:
1. Introdugdo:
a. Perspectiva Historica;
. Objectivos e vantagens da Robodtica;
Estrutura de um Robd Industrial:

Elemento terminal;
Actuadores e transmissao do movimento;

b
C
d. Manipulador ou brago mecanico;
e
f
g. Controlador do robo.
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2. Transformacoes de cocrdenadas:

a. Introdugdo;

b. Representacdo da posicao;
Representacdo da orientagao;
Transformacoes;

Coordenadas homogéneas;
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Transformagoes compostas.

3. Morfologia do Robd:
a. Estrutura mecanica;
b. TransmissOes e redutores;
Actuadores;
d. Sensores;

e. Elementos terminais.

4, Cinematica do robo:
a. Cinematica directa;
b. Cinematica inversa;

c. Matriz Jacobiana;

5. Introducdo a Robdtica Movel:
a. Cinemdtica directa e inversa de um robd moével diferencial;
b. Seguimento de trajectdrias com base na odometria;

c. Técnicas para desvio de obstaculos baseadas em sensores laser.

6. Introducdo a Visdo Industrial:
a. Introducao;
b. Geometria da formagao da imagem;
c. Relagdo entre os elementos da imagem;
d. Filtros e técnicas para processamento espacial da imagem;

e. Segmentagdo.
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PROGRAMA PARTE PRATICA:
A parte pratica da disciplina é dedicada a programacéo de robos manipuladores e
méveis. Durante as aulas pretende-se realizar os seguintes trabalhos praticos:

1. Trabalho de introducéo ao ambiente de simulagao da Robocell;
Trabalho de simulagdo — torres de Hanoi;
Trabalho de introdugéio a programacao e operagéo do robd Eshed Robotec;
Mini-Projecto de robdtica industrial;
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Trabalho de introdugéo & programagéo e operagéo do robd ABB IRB140 (Escola
Maria Lamas — no ambito do projeto Ciéncia Viva “Escolher Ciéncia Escolher
Robética™;

6. Trabalho de simulagéo de robética mével com o simulador player/stage;

7. Aquisigao de dados com laser e segmentagao.

METODO DE AVALIAGAO:
Parte tedrica — 12 Valores (prova esctrita)

Parte pratica Laboratorial — 8 Valores (trabalhos laboratoriais)

A avaliacdo da parte tedrica sera realizada através da realizacao de um exame
na época normal e de um exame na época de recurso. E requerida a obtengédo de um
minimo de 45% na parte teérica. Os alunos que obtiverem uma nota inferior a 5,4
Valores (em 12 Valores) na parte teérica ndo terdo aprovacéao na disciplina.

E requerida a obtengdo de um minimo de 45% na parte laboratorial. Os alunos
com uma nota inferior a 3,6 Valores (em 8 Valores) na parte laboratorial serao
excluidos da avaliagao.

Os alunos que nao frequentarem pelo menos 2/3 das aulas de laboratdrio serao
excluidos da avaliacdo. Os trabalhos de laboratério serao realizados em grupo. Cada
grupo de alunos devera ter um maximo de trés alunos.
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