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PRE-REQUISITOS: Dindmica de Mﬁquinaj CO-REQUISITOS:

Conhecer os tipos mais importantes de robds manipuladores e suas apheagdes. Muodelar o componamento

cinematico ¢ dindmico de robds. Elaborar rotinas simples de programuoglio de robds..

Introdugiio; Modelagem Estrutural; Estudo de Trajetérias; Acionamento de Robis e Controle; Aplicagibes.

I, Imtrodugdio
1.1, Delnighes e objetivos
1.2, Histdrico da automagfio industrial
I3 Classifeacio dos robds
2, Moddelagem estrutural
2,1, Arguitetura dos robds e volume de trabalho
2.2, Modelopem peométrica dircta
2.2.1, Translormagio de coordenadas
222, Parfimetros de Denavit-Hartenberg
1.3, Modelagem peométrica inversa
24 Modelagem cinemdatica
2.4.1. Método da lincarizagia
2.4.2, Método da inversa generalizade
2.4.3, Método da cinemabica dos sélidos
2.5, Modelagem dindmica
151, Teora geral (Mewton-Euler)
5.2 Méwodo de Lagrange
3. Estudo de rojetdrias
3.1. Trajetdrias ponto a ponto =
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3.2, Trajetémas polinomiaiz
3.3, Trajctdrias ciihicas
4, Introdwgo ao estisdo de efemadores
3. Acionamento de robds meampuladores
F. 1. Carga e transmizsdo mecinicn
5.2, Servamotores eléiricos
3.5, Controde de junia
b, Aspectos gerais snbre a modelagem de estrulurss robdtices paralelas
7. Aplicagiics
T.1. Programagso ¢ operagio de robds
| 7.2, Aspocros de seguranga na operagiio de robi
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