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Descrigao de aplicagdes de robds. Células de produgao robotizadas. Configuragdes
de manipuladores. Controle de movimento e trajetoria.

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

Mecatrdnica Processos

Departamento/Coordenagdo: DEMDV

INTERDISCIPLINARIDADES

Pré-requisitos Cddigo
Dinadmica de Robds SEM.058

Co-requisitos

(Nao ha)

Objetivos: A disciplina devera possibilitar ao estudante:

1 Complementar seus conhecimentos teéricos basicos sobre robés manipuladores.

2 |A descricdo de caminhos e geragdo de trajetorias de movimentagdo de robds,
utilizando-se de métodos da cinematica inversa para transformacéo de descricbes no
espaco cartesiano para posicoes e deslocamentos no espaco articular.

3 | A modelagem tedrica, a sintese e a analise de sistemas de controle de velocidade e de
posicdo aplicados a manipuladores.

4 |Introducdo a uma linguagem de programagéo de robos.

5 | O estudo de algumas das aplicagbes de robds na industria e de células de produgéo.

Unidades de ensino:

UNIDADE 1 — BREVE REVISAO DOS CONCEITOS DE MODELAGEM DE ROBOS.

(02 h/a)

UNIDADE 2 — PLANEJAMENTO E GERAGAO DE TRAJETORIAS DE ROBOS

MANIPULADORES. (06 h/a)

2.1 — Planejamento de trajetorias.

2.2 — Geracao de trajetoérias: cubica, quinta ordem e LSPB.
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UNIDADE 3 — CONTROLE DE MANIPULADORES. (10 h/a)

3.1 —Modelagem de atuador baseado em motor CC.
3.2 — Controle PD de posicdo sem e com perturbacgéo.
3.3 — Controle PID de posigéo do atuador.

3.4 — Controle Feedfoward.

3.5 — Controle baseado no espaco de estados.

UNIDADE 4 — CONTROLE AVANCADO DE MANIPULADORES. (4 h/a)

4.1 — Controle MIMO de manipuladores.
4.2 — Estudo de estabilidade pelo método de Lyapunov.

UNIDADE 5 — CELULA DE PRODUGAO ROBOTIZADA. (2 h/a)

(S&o previstas ainda 6 horas-aula para realizagéo de provas sobre o conteido ministrado.)
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