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1. OBJETIVOS DE APRENDIZAGEM

Apds a conclusdo da unidade curricular, os estudantes deverdo ser capazes de:

1.

Compreender os fundamentos da Robética Modvel, incluindo os componentes, principio de
funcionamento, histéria, tipos e aplicagdes dos robds. Descrever os diferentes tipos de robos

industriais e o seu funcionamento basico.

. Analisar sistemas robdticos com 3 graus de liberdade comumente encontrados na industria,

incluindo componentes e tipos de manipuladores, cinematica direta e inversa, transformacgao de
coordenadas, singularidades e geragdo de trajetdrias.

Selecionar sensores apropriados e usar sensores digitais e analégicos (incluindo cdmaras de luz
visivel) para obter e utilizar informagGes em sistemas robéticos. Distinguir e implementar
controladores de malha aberta e malha fechada para controlo de uma Unica junta.

Descrever as principias tecnologias e métodos de navegacdo dos veiculos guiados
automaticamente.

Descrever e aplicar métodos de programacao de robos.

Projetar manipuladores robéticos simples.

2. CONTEUDOS PROGRAMATICOS

1.

2.

Fundamentos da Roboética

e Conceitos basicos sobre robos

e Histdria

e Aplica¢Oes dos robds industriais

e Topologia, componentes e funcionamento basico dos robos industriais

Modelagao Cinematica de Robds Manipuladores
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e Sistemas de referéncia e transformacdo de coordenadas
e Cinematica direta e inversa
e Singularidades

e Geracdo de trajetdrias

. Sensores e Atuadores de Rob6s Manipuladores

e Tipos de sensores e interfaces
e Localizacdo de objetos com visdo computacional e transformacdo de coordenadas
e Tipos de motores

e Controlo do movimento de motores em malha aberta e malha fechada

. Veiculos Guiados Automaticamente

e Tecnologias e métodos de navegacao
Programagao de Robdés

e Meétodos de programacao

e Exemplos praticos

Projeto

3. DEMONSTRAGCAO DA COERENCIA DOS CONTEUDOS PROGRAMATICOS COM OS OBJETIVOS DA UC

Os conteudos programaticos sdo coerentes com os objetivos, pois cada ponto dos contelddos aborda os

topicos essenciais para que os estudantes adquiram as competéncias definidas nos respetivos objetivos.

4. BIBLIOGRAFIA PRINCIPAL

Obrigatdria

Apontamentos fornecidos pelo docente.

Recomendada

J. Norberto Pires (2018), ROBOTICA INDUSTRIAL — Industria 4.0, Editora LIDEL, ISBN: 978-989-
752-226-0.

Fabrizio Frigeni (2023), Industrial Robotics Control — Mathematical Models, Software
Architecture, and Electronics Design, Apress Berkeley, ISBN: 978-1-4842-8988-4

Kevin M. Lynch e Frank C. Park (2017), Modern Robotics: Mechanics, Planning, and Control,
Cambridge University Press, ISBN: 978-110-715-630-2.

Hamed Fazlollahtabar e Mohammad Saidi-Mehrabad (2015), Autonomous Guided Vehicles:
Methods and Models for Optimal Path Planning, Springer, ISBN-13: 978-331-914-746-8.
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e Peter Corke (2017), Robotics, Vision and Control: Fundamental Algorithms In MATLAB, Second

Edition, Springer, ISBN: 978-331-954-412-0.

5. METODOLOGIAS DE ENSINO (REGRAS DE AVALIAGAO)

Metodologias de Ensino
e Licdo Expositiva

e Licdo Interativa

e Resolugdo de Problemas

e Trabalho de Projeto

Regras de Avaliagao

e Avaliacdo continua: Testes (70%) + Projeto (30%). A avaliacdo continua ndo tem teste de época

de frequéncia.

e Avaliagdo por exame (Normal e Recurso): Teste do exame (70%) + Nota do Projeto (30%)

6. DEMONSTRACAO DA COERENCIA DAS METODOLOGIAS DE ENSINO COM OS OBJETIVOS DA UC

e A Licdo Expositiva esta coerente com os objetivos devido a necessidade de apresentar os

conteldos tedricos aos estudantes, para que estes adquiram um conhecimento abrangente e

sdlido sobre sistemas robdticos.

e A Licdo Interativa estd coerente com os objetivos pois é de esperar que a participacdo dos

estudantes em demostragGes praticas de solucGes tecnolégicas e estudos de casos, ajude na

compreensdo dos conteldos estudados, com enfase no como se faz.

e A Resolugdo de Problemas estd coerente com os objetivos pois pretende-se que a resolugao de

exercicios praticos, com base na aplicagdo dos conteudos estudados, ajude a consolidar as

competéncias adquiridas, com enfase no saber fazer.

e O Trabalho de Projeto estd coerente com os objetivos pois proporciona o contexto para os

estudantes consolidarem os conhecimentos e competéncias que adquiriram, através do projeto

e implementacgao de solugdes tecnoldgicas para problemas realistas da vida profissional.

7. REGIME DE ASSIDUIDADE

N3o aplicavel.
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8. CONTACTOS E HORARIO DE ATENDIMENTO
Prof. Doutor Carlos Carreto

E-mail: ccarreto@ipg.pt

Gabinete N2 12

Horario de atendimento:

e Terca-feira 15:00 - 18:00

9. OUTROS

DATA
19 de fevereiro de 2024

ASSINATURAS

O(A) Docente

| &(ﬂos [),MY/XJ

(assinatura)

O(A) Responsavel pela Area/Grupo Disciplinar

T e ——

(assinatura)
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