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CcODIGO CARGA HORARIA
DCA0414 60 horas

CONTEUDO

Introducdo a Robética; Ferramentas matemaéticas para Roboética, descri¢do de posicdo e orientacdo;
Modelagem cinemética de robds, Cinematica Direita e Cinematica Inversa, Geracdo de trajetdrias e controle
cinematico de robos; Cinemética Diferencial, Jacobiano, Forgas Estaticas em Manipuladores Robéticos.

METODOLOGIA

A disciplina envolvera estudos dirigidos na forma de aula invertida, com base em videoaulas, material
bibliografico e outros materiais disponibilizados no sistema SIGAA. Associado aos estudos dirigidos, serdo
realizados ap6s os mesmos encontros sincronos via videoconferéncia para discussdo do contetido,
esclarecimento de dividas e resolucdo de exercicios. Acompanhando os encontros sincronos, a interacdo com
o aluno de forma sincrona também serd realizada via férum do sistema SIGAA.

PROCEDIMENTOS DE AVALIACAO DA APRENDIZAGEM

A avaliagdo da aprendizagem sera realizada através de listas de exercicios tematicos, a serem respondidas
pelos discentes ao longo da exposi¢do dos contetidos, assim como listas de exercicios para avaliagdo da
consolidacdo dos contetidos de cada unidade. Para cada unidade serdo realizadas em torno de quatro
avaliacGes sobre temas especificos, a medida em que os contetidos forem sendo expostos e uma avalia¢do ao
final da unidade, onde o sera a valiado o dominio discente sobre os contetidos da mesma.

Tarefas desafio poderdo ser propostas também aos alunos, como forma de complementag¢do do processo de
avaliacdo.

DETALHAMENTO DOS RECURSOS DIDATICOS

O disciplina fara uso de videoaulas, notas de aula, material bibliogréfico e outros materiais (por exemplo,
simulador de robds, videos, etc.), disponibilizados no sistema SIGAA. Para encontros sincronos serao
utilizados as ferramentas para videoconferéncia: videoconferéncia Web da RNP e Meet do Google.

CRITERIOS PARA A REALIZACAO DAS ATIVIDADES E VALIDACAO DA ASSIDUIDADE DOS
DISCENTES

Para avaliar os alunos, serdo utilizadas listas de exercicios submetidas através das funcionalidades do menu
Atividades do sistema SIGAA, com prazos de resolucdo e entrega determinados. A nota atribuida ao
desempenho do aluno em cada unidade serd composta por uma média ponderada com peso 4 para a média
das notas das listas de exercicios realizados ao longo da unidade e peso 6 para a lista de exercicios de
consolidacdo da unidade.

Para validagdo da assiduidade dos alunos serdo utilizadas as ferramentas de estatisticas de acesso ao sistema
SIGAA.




CRONOGRAMA

DATA CONTEUDO RECURSOS DIDATICOS
15/06 Introducdo a Robdtica Videoaula.
16/06 Anatomia de Bracos Manipuladores Videoaula, videoconferéncia.
17/06 Sistemas de Referéncia — Descricdo de Posicdo e Orientacdo Videoaula.
18/06 Descricdo de Orientacdo por Matrizes de Rotacdo Videoaula, videoconferéncia.
19/06 Descricdo de Orientacio por Angulos de Euler Videoaula.
22/06 Descricdo de Orientacdo por angulo Eixo Videoaula.
23/06 Descricdo de Orientacdo por Quatérnios Videoaula, videoconferéncia.
24/06 Descri¢do de Posicdo e Orientacdo por Transformacdes Homogéneas Videoaula.
25/06 OperacGes com Transformacdes Homogéneas Videoaula, videoconferéncia.
26/06 Aplicacdo de Transformacoes Homogéneas a Problemas de Robdtica Videoaula.
29/06 O Problema da Cinematica Direta Videoaula.
30/06 Convencdo Denavit-Hartenberg para atribuicdo de Referenciais Videoaula, videoconferéncia.
01/07 Transformacoes de Elo e Solucdo do Problema da Cinemadtica Direta Videoaula.
02/07 Exemplo de Cinematica Direta — Braco com Juntas Rotacionais Videoaula, videoconferéncia.
03/07 Exemplo de Cinemadtica Direta — Bragco com Juntas Prismaticas Videoaula.
06/07 O problema da Cinemaética Inversa Videoaula.
07/07 Solucdo de Pieper Videoaula, videoconferéncia.
08/07 Exemplo de Cinematica Inversa — Braco com Juntas Rotacionais Videoaula.
09/07 Exemplo de Cinematica Inversa — Braco com Juntas Prismaticas Videoaula, videoconferéncia.
10/07 O Problema da Geracdo de Trajet6ria Videoaula.
13/07 Exemplos de geracdo de Trajetoria Videoaula.
14/07 Velocidade Linear e Angular de Corpos Rigidos Videoaula, videoconferéncia.
15/07 Velocidades Relativas entre Referenciais Videoaula.
16/07 O Problema da Cinemaética Diferencial Videoaula, videoconferéncia.
17/07 Exemplos de Cinematica Diferencial de Bracos Manipuladores Videoaula.
20/07 Jacobiano e Singularidades Videoaula.
21/07 Controle Cinemadtico de Bracos Manipuladores Videoaula, videoconferéncia.
22/07 O Problema de Mapeamento de Forcas Estaticas Videoaula.
23/07 Exemplo de Mapeamento de Forcas Estaticas Videoaula, videoconferéncia.
24/07 Jacobiano e Forcas Estaticas Videoaula.
HORARIOS DE ATENDIMENTO
22 3 42 5 6
M12 M56 (opcional) M12
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