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DISCIPLINA: Robotica

Vigéncia: a partir de 2023/1 Periodo letivo: 8° Semestre

Carga horaria total: 30h Cédigo: PF_CC.62

Ementa: Introdugao aos sistemas robdticos e suas aplicagdes. Definicbes dos
tipos de robds. Analise dos sensores e atuadores para robética. Modelagem de
movimento. Analise dos tipos de controles para robés (PID, Fuzzy, controle
adaptativo).

Conteudos

UNIDADE | — Visao geral dos sistemas roboticos
1.1. Introducéo a robdtica
1.2. Aplicagdes de robadtica

UNIDADE Il — Tipos de robss
2.1.Manipuladores industriais
2.2 Robbs moveis industriais
2.3 Rob6s humanoides

UNIDADE Il — Sensores e atuadores para robética
3.1. Sensores
3.2. Atuadores
3.3. Manipuladores

UNIDADE IV — Modelagem de movimento
4.1. Descri¢ao de trajetérias
4.2. Geragao de trajetorias

UNIDADE V - Controle para robds
6.1 P.I.D.
6.2 Fuzzy
6.3 Adaptativo
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