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Ementa:

Introducéo. Geometria de robés manipuladores. _Sistemas de coordenadas
referenciais. Representagéo por Denavit-Hartenberg. Angulos de Euler. Formulacao
matematica de um manipulador. Equacao cinematica de um manipulador. Introducao
a mecénica analitica. Equacées de Lagrange de um man

10. Estruturas e Dinamica

Departamento/Coordenagéo: DEMDV

lNTERDISClPLINARIDADES
Pré-requisitos

Cinematica e Dindmica das Maq uinas

Um melhor conhecimento sobre a modelagem do deslocamento de partes constituintes
de um manipulador.

A consolidagao de conce

E Um aprendizado sobre

aplicacao em exemplos.
Unidades de ensino:

itos por meio da aplicagéo do Jacobiano.
formulagées referentes & dinamica de manipuladores, com

UNIDADE 1 — INTRODUGAO AOS ROBOS MANIPULADQRES. CLAI
ACORDO COM A GEOMETRIA E 0S TIPOS DE ARTICULACOES. (04 h//_a)-*

UNIDADE 2 — SISTEMAS DE COORDENADAS REFERENCIAIS. (08 h/a) @
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2.1 - Descrigao de transformagées de translacdo e rotacao.
2.2 - Representagéo por matrizes homogéneas. X
2.3 - Representagéo de orientagées. Angulos de Euler, RPY ¢ Eixo-Angulo.

UNIDADE 3 — CINEMATICA DIRETA E INVERSA. (16 h/a)

3.1 - Descricao de links € juntas.

3.2 — Modelagem pelo método de Denavit-Hartenberg.

3.3 — Exemplos de aplicacéo a diferentes estruturas de manipuladores.
3.4 — Cinemética inversa de manipuladores.

3.5 — Exemplos e solugdes.

UNIDADE 4 - CINEMATICA DIFERENCIAL. (12 h/a)

4.1 - Velocidade linear e rotacional.

4.2 - Propagacao de velocidade de elo para elo.
4.3 — Matrizes Jacobiano.

4.4 - Singularidades.

UNIDADE 5 — DINAMICA DE MANIPULADORES, (14 h/a)

5.1- Aceleracao de um corpo rigido. Distribuicao de massa.
5.2 - Formulacao de Euler-Lagrange.

9.3 - Formulacéo de Newton-Euler.

5.4 - Equivaléncias entre 0s métodos de modelagem dindmica.

uction to Robotic
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