MINISTERIO DA EDUCAGAO ,
: CENTRO FEDERAL DE EDUCACAO TECNOLOGICA DE MINAS GERAIS
DIRETORIA DE GRADUAGAO

CEFET-MG
Plano de Ensino Campus: V — Divinépolis
| DISCIPLINA: Laboratério de Robética Industrial | cODIGO: GO5LRINO.01 |
VALIDADE: Inicio: 08/2019 Término: 12/2019
Carga Horaria: Total: 30 horas/aula Semanal: 2 aulas Créditos: 2
Modalidade: Pratica

Classificagao do Contetudo pelas DCN: Profissionalizante

Ementa:

Implementacdo de modelamentos de cinematica e dindmica. Programacao de
manipuladores. Implementagdo de controle de posicionamento e trajetoria.
Simuladores. '

Cursos Periodo Eixo Obrig. | Optativa
Engenharia * Oitavo 8. Modelagem e Controle de X
Mecatrénica Processos

Departamento/Coordenacao: DEMDV

INTERDISCIPLINARIDADES

Pré-requisitos Cédigo
Dinamica de Robds SEM.058
Co-requisitos :

Robdtica Industrial SEM.069

Objetivos: A disciplina devera possibilitar ao estudante:

1 Uma melhor compreensdo dos aspectos praticos relacionados aos robés
manipuladores.

2 | A aplicacdo de conceitos tedricos de modelagem cinematica direta e inversa vistos em
kit didatico (Robix).

3 |Uma introducdo & operagdo e programacdo de manipulador robético didatico (ED-
7255).

4 |Um melhor conhecimento sobre a simulagédo e programacao off-line de manipuladores,
ferramentas e periféricos (RoboDK).

5 | A operagéo e programacgdo em linguagem PDL2 de um manipulador industrial (Comau
Smart5 Six).

6 |Uma vis&o sobre outros ambientes de simulagdo didaticos (ROS/Gazebo e V-REP) ou
industriais (ABB Robot Studio e KUKA Sim Pro).

Unidades de ensino:

UNIDADE 1 - APRESENTA(}A’O DOS RECU,RSé;\S DISPONIVEIS NO LABORATORIO E
DA DISCIPLINA DE LABORATORIO DE ROBOTICA INDUSTRIAL. (02 h/a)
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UNIDADE 2 — KIT DIDATICO ROBIX. (08 h/a)

2.1 — Componentes, montagem, operagéo e programacao.

2.2 — Robbd 3R Rotacional baseado no Kit Robix. Modelagem matematica, simulag&o
computacional, calibragéo e validacao.

2.3 — Robd 3R tipo SCARA baseado no Kit Robix.

UNIDADE 3 — AMBIENTE DE SIMULAGAO E PROGRAMAGAO ROBODK. (04 h/a)

3.1 — Download e instalagao.
3.2 — Introdugéo aos recursos do RoboDK por meio de uma implementagéo de uma
simulacao simples de movimentacdo com o Smart5 Six.

UNIDADE 4 — ROBO DIDATICO ED-7255. (04 h/a)

4.1 — Introducé&o a parte mecanica e recursos do manipulador ED-7255
4.2 — Operagéo e programacdo de uma tarefa de movimentagao de cubos.

UNIDADE 5 — ROBO INDUSTRIAL COMAU SMART5 SIX. (10 h/a)

4.1 — Introdticdo a parte mecanica e a controladora C5G do Smart5 Six.
4.2 — Teclas e telas do terminal de programacgéo TP5 da controladora C5G.
4.3 — Programacao do tipo Ensinar Fazendo.

— Introducéo a linguagem de programagao PDL2.
4.5 — Programacéo de tarefas de movimentagéo, soldagem e elevador.

(Sao previstas ainda 2 horas-aula para a apresentacao dos trabalhos finais em grupo.)

Bibliografia Basica
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Bibliografia Complementar
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and Control. Springer-Verlag, 2009.
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Design with MATLAB. 2" edition, CRC Press, 2009.
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