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Ficha de Unidade Curricular (FUC)

Curso MESTRADO EM ENGENHARIA MECANICA _
Obrieator

Unidade Curricular Robdtica Industrial n,ga ore =
Opcional X

Area Cientifica Controlo de Sistemas Classificagdo B

Classificagdo da unidade curricular: B - Ciéncias de base de engenharia; C - Ciéncias de engenharia; E - Ciéncias de Especialidade;
P - Ciéncias complementares.

Ano: 29 Semestre: 12 ECTS: 5,0 Total de horas: 3,0

Horas de Contacto T: TP: 45,0 PL: S: oT:

T - Tedrica; TP - Tedrico-pratica; PL - Pratica Laboratorial; S - Semindrio; OT - Orientagdo Tutorial.

Docente Responsavel Grau/Titulo Categoria

Francisco M. de Oliveira Campos Doutor Professor Adjunto

Objectivos de aprendizagem (conhecimentos, aptidGes e competéncias a desenvolver pelos estudantes)

(max. 1000 caracteres)

Adquirir competéncias na programacdo de rob6s manipuladores para a realizacdo de tarefas de paletizacdo.
Identificar as estruturas de programacdo adequadas a cada problema, desenvolver métodos de depuracdo e
optimizacdo de programas de comando de rob6s manipuladores.

Identificar os constituintes de hardware e software presentes num sistema robotizado e diagnosticar falhas
nestes componentes.

Adquirir métodos de andlise de células flexiveis de fabrico e competéncias para a integracdo de robos e
outros equipamentos automaticos nestes sistemas.

Conceber sistemas simples de processamento de imagem para extrac¢do de informacao de imagens digitais.

Identificar os problemas essenciais associados ao controlo de movimento de robds madveis. Implementar
estratégias simples de controlo de movimento.

Conteudos programaticos

(max. 1000 caracteres)

1. ROBOTICA DE MANIPULACAO. Introducdo- Configuracdes de robds manipuladores; sensores e actuadores
em robo6s manipuladores. Controlo de Rob6s Manipuladores- linguagens de programacao; niveis de controlo
na robdtica de manipulacdo; planeamento de trajectdrias. Cinematica de rob6s manipuladores: cinematica
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directa e inversa; cinematica de velocidade. Rob6s industriais- Especificagdes de robés industriais;
configuragdes mais comuns em robds industriais e suas aplicagoes.

2. CELULAS FLEXIVEIS DE FABRICO. Componentes - Sistemas de movimentacdo de materiais, armazenamento,
processamento e controlo de qualidade. Controlo e Monitorizacdo - Niveis de controlo numa célula flexivel de
fabrico.

3. TOPICOS AVANCADOS EM ROBOTICA. Introducdo a visdo computacional- Processamento de imagem
digital: filtros, opera¢des morfoldgicas e segmentacdo; extraccdo de caracteristicas. Introdugdo a robdtica
movel- configuracGes de robds moveis; sensores e actuadores; algoritmos de controlo de trajectéria.

Demonstracdo da coeréncia dos contetidos programaticos com os objectivos da unidade curricular

(max. 1000 caracteres)

O programa da UC introduz os conceitos necessarios ao estudo e utilizacdo de robos manipuladores,
nomeadamente no que diz respeito aos constituintes do sistema robotizado e aos espacos de coordenadas de
representacdo e controlo de posicdo do robd. Sdo também apresentados os conceitos fundamentais que
sustentam a operacdo de uma célula flexivel de fabrico, criando as bases para a analise e integracdo destes
sistemas. Sdo apresentados os tipos de representacdao de imagens digitais bem como os operadores mais
comuns para o seu processamento, permitindo desenvolver sistemas simples de extracdo de caracteristicas.
O problema de controlo de movimento de rob6s méveis diferenciais é apresentado, bem como as solugdes
mais comuns para este problema, criando as bases para o desenvolvimento e ajuste de controladores para
estes robos.

Metodologia de ensino (avalia¢do incluida)

(max. 1000 caracteres)

Exposicdo da matéria e resolucdo de exercicios em aula tedrico/pratica; aplicagdes em laboratério na
programacdo de tarefas de manipulacdo em ambiente virtual e real; resolucdo de problemas em laboratdrio
na integracdo de componentes numa célula flexivel de fabrico; discussdo sobre as solu¢des encontradas;
aplicacdo de operacbes de processamento de imagem, com suporte Matlab, para a extraccdo de
caracteristicas visuais e discussdo sobre resultados; implementacdo de controladores de movimento para
robds méveis em ambiente virtual e real.

A avaliacdo da Unidade Curricular é composta por uma prova escrita (teste/exame) e por um trabalho de
desenvolvimento, realizado em laboratodrio.

Demonstracdo da coeréncia das metodologias de ensino com os objectivos de aprendizagem da unidade
curricular

(max. 3000 caracteres)
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Os conceitos tedricos relacionados com cada um dos temas da cadeira sdo apresentados através de exposicao
em aula. A practica de utilizagdo de robds manipuladores é consolidada através da programacao de tarefas de
manipulagdo em ambiente virtual e real. Os conceitos subjacentes ao funcionamento de uma célula flexivel
de fabrico sdo exemplificados no equipamento de laboratério, sendo também apresentadas as respectivas
solucdes de integracdo. A experiéncia no desenvolvimento de aplicagGes de processamento de imagem é
construida através da resolucdo de exercicios de programacdo em ambiente Matlab. Os alunos abordam o
desenvolvimento de controladores para robds méveis através da programacdo destes sistemas em ambiente
virtual e para um robo existente no laboratério.

Bibliografia principal

(max. 1000 caracteres)

. Klafter, R.D., Chielewski, T. A., Negin, Robotic Engineering — An Integrated Approach. M. Prentice-Hall,
1989.

. Pires, J. Norberto. Automacao Industrial. Lidel, 2002.

. Campos, F. Folhas da Disciplina.

. Image Processing Toolbox User’s Guide. Mathworks.




