INSTITUTO FEDERAL DE EDUCAGAO, CIENCIA E TECNOLOGIA DO o
AMAZONAS

CAMPILIS MANALIS DISTRITO INDILISTRIAL

Curso: ENGENHARIA DE CONTROLE E AUTOMAGAO

OBJETIVOS

Capacitar o aluno para a especificacdo, programacao, operacao e manutencéo de robds industriais.

DISCIPLINA: PERIODO C.H. Semanal: C.H. Total:
Robética Industrial 92 4h 80h

PRE-REQUISITO (S): C. H. Teorica: 56 h

Acionamentos Industriais

Mecanismos C. H. Pratica: 24 h

CONTEUDO PROGRAMATICO

1. Introducéao a robética industrial
1.1 Fatores que beneficiaram o desenvolvimento dos robds industriais;
1.2 Conceitos béasicos de um robd;
1.3 Principais aplicagcdes dos robds industriais.
2. Aspectos construtivos de manipuladores roboéticos
2.1 Robds industriais;
2.2 Classificacao;
2.3 Sensores;
2.4 Acionamento e controle de robds;
2.5 Programacgao de robos;
2.6 Precisao e capacidade de repeticao;
2.7 Garras e ferramentas.
3. Programagéo de robds industriais
3.1 Estrutura de controle de um robé industrial;
3.2 Programacgao de tarefas em robés industriais;
3.3 Métodos de programagéao de robds industriais;
3.4 Linguagem de programacgao de rob0s;
3.5 Programagao off-line de robds.
4. Modelagem cinematica de robés
4.1 Sistemas de referéncia;
4.2 Modelo geométrico;
4.3 Calculo da matriz de transformacgéo de coordenadas pelo método de Denavit-Hartenberg;
4.4 Caélculo da matriz de transformacao de coordenadas utilizando vetores locais;
4.5 Descricao da matriz de orientagéo por meio de angulos;
4.6 Modelo cinematico inverso;
4.7 Obtencao do modelo cinematico pela matriz Jacobiana.
5. Geracao de trajetorias e controle de movimentos de um robd
5.1 Programacgao de tarefas de robds;
5.2 Proposta de algoritmo numérico para a geracao de trajetorias;
5.3 Implementacao de algoritmo;
5.4 Discretizagdo do caminho;
5.5 Interpolacéo e filtragem de pontos de passagem no espaco das juntas.
6. Modelagem dinamica e controle de manipuladores robéticos
6.1 Equacdes dindmicas de um robd;




6.2 Exemplos de aplicagdo com péndulo duplo;

6.3 Projeto de um controlador PID;

6.4 Exemplos de implementacao de controladores PID;
6.5 Implementacao do sistema de controle de uma junta;
6.6 Implementacéao do controlador.
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