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I. IDENTIFICACAO DA DISCIPLINA

Nome: Robética Industrial

Cadigo: ECM410016

Carga horaria: 45 horas/aula Créditos: 03

Professor(es): Roberto Simoni

II. PRE-REQUISITO(S) SUGERIDO(S)

Nenhum.

III. EMENTA

Mobilidade, Tipos e configuracdes de robes manipuladores: seriais e paralelos. Aplicacdes industriais.
Cinematica de manipuladores. Cinematica direta e inversa de manipuladores. Modelagem de
manipuladores por D.H, helicoides e quaternios. Repetibilidade e precisdo. Jacobiano: velocidades e
forgas estaticas. Dinamica. Singularidades. Planejamento de trajetorias. Sensores e aplicacdes. Ambiente
de simulacdo e programacao de robos.

IV. METODOLOGIA DE ENSINO

No ensino remoto sera utilizada a Metodologia Ativa de Ensino em que o aluno é responsavel pelo seu
aprendizado. O professor fara a mediacao do conhecimento através atividades pedagdgicas nao
presenciais sincronas e assincronas. A aprendizagem ativa da ementa da disciplina até o tépico de
singularidades sera via investigacao sendo que o professor apresentard uma versao geral do contetido
em encontros sincronos e os alunos desenvolverdao a habilidade de formular e resolver problemas
pesquisando as referéncias disponibilizadas pelo professor além de outras fontes. A aprendizagem ativa
de planejamento de trajetorias e simulacao sera via projeto orientado pelo professor e desenvolvido
individualmente e em grupo.

V. METODOLOGIA DE AVALIACAO

A avaliacdo sera composta de apresentacdo de dois seminarios, entrega de um trabalho e simulagGes
computacionais.



VI. AVALIACAO FINAL

Para andlise da Frequéncia e da Avaliacao do Aproveitamento Escolar sera empregado o Capitulo III,
do Titulo IV, da Resolucdo N° 95/CUn/2017, de 04 de abril de 2017, que dispde sobre a pos-
graduacao stricto sensu na Universidade Federal de Santa Catarina; bem como, o Capitulo IV da Pos-
Graduacao, da Resolucao Normativa N° 140/CUn/2020, de 21 de julho de 2020, que dispde sobre o
redimensionamento em fun¢do do isolamento social vinculado a pandemia de COVID-19, e sobre o
Calendario Suplementar Excepcional referente ao primeiro semestre de 2020.

VII. CRONOGRAMA

Data Atividade Programada

02/09/20|Configuracées de robds, mobilidade e fundamentos matematicos
09/09/20|Cinemética direta e inversa de robds seriais

16/09/20|Definicdo dos temas dos seminarios, do trabalho final e da simulagdes
23/09/20 Cinematica direta e inversa de robds paralelos
30/09/20|Simula¢des computacionais e davidas

07/10/20|Cinemética diferencial

14/10/20 Estatica e Dinamica

21/10/20|Apresentacdo Seminario 1

28/10/20|Simula¢cbes computacionais

04/11/20|Simulag¢des computacionais

11/11/20/Apresentagdo Seminario 2 e trabalho final

Cronograma sujeito a alteracoes.
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