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Objetivos de Aprendizagem

Pretende-se que os alunos adquiram conhecimentos sobre o mede de funcionamento e utilizacao
de sistemas robodticos, nomeadamente: aspetos tecnolégicos, caracteristicas de funcionamento,
programacao de robds manipuladores industriais e programagéo de robds mdéveis.

Objetivos de Aprendizagem {detalhado)

Pretende-se que os alunos adquiram conhecimentos sobre o modo de funcionamento e utilizagdo
de sistemas robéticos, nomeadamente no que diz respeito aos aspectos tecnologicos, as
caracteristicas de funcionamento e programagao de robds industriais, bem como as suas
aplicagdes industriais e robds mdveis. Nesta unidade curricular serdo abordados de forma
especifica os robds manipuladores sequenciais e os robds mdveis diferenciais. Pretende-se que
os alunos adguiram conhecimentos da morfolegia e cinematica destes tipos de robds. Seréo
ainda abordados métodos de navegagio para robds moveis, Pretende-se ainda que os alunos
adquiram conhecimentos de programagdo dos robds manipuladores industriais SCORBOT IX (5
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graus de liberdade) e MOVER 6(6 graus de liberdade). Os alunos terfo ainda de adquirir
conhecimentos para programacao de robds moveis baseados na plataforma Arduino e
Raspeberry Pi e utilizagdo do sistema operativo ROS (Robotic Operating System).

Contelidos Programaticos

1) Introducdo.

2) Descrigbes espaciais e transformacdes,
3) Morfologia do robd manipulador,

4} Cinematica do robd manipulador,

5) Introdug@o a robdtica mével.

Contetidos Programéticos (detalhado)

1} Introdugio.

2) Descri¢des espaciais e transformacdes.
3) Morfologia do robd:

i. Componentes de um robd;

i, Juntas;

iil. Espago de trabalho;

iv. Estruturas cinematicas:

4) Cinematica do robd.

i. Cinematica direta

ii. Cinematica inversa;

5) Introdugéo a robodtica maovel:

i. Atuadores e Sensores para robética movel;
ii. Locomocgao;

iii. Modelo cinematico de um robd madvel;

iv, Localizagdo e mapeamenio;

v, Navegaco.

vi, Introdugdo ao ROS, plataformas roboticas baseadas em microcontroladores Arduine e
Raspeberry Pi,

Metodologias de avaliacao

Trabathos laboratoriais e de simulagdo (70%), Defesa oral (30%)
{€ obrigatorio uma classificagdo minima de 50% na defesa oral e uma classificagdo minima de
50% nos trabalhos laboratoriais e de simulagio).

Software utilizado em aula

RoboCell Eshed Roboteq;

ABB RobotStudio;

Arduino Ide;

ROS (Robotic Operating System).
UBUNTU.
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Estagio
N&o aplicavel.

Bibliografia recomendada

- Fu, K. {1987). Robotics : control sensing, visionand inteligence (Vol. -}.-: McGraw- Hill Baok

Company

- Craig, J. e Smith, P. e Giraldes, E. (1988). Infroduction to Robotics (Vol. -).-: Addison-Wesley
Longman Publishing Co,

- Tzafestas, S. (2014). Introduction to Mobile Robot Controf 2014 Elsevier Inc.: Elsevier

- Siegwart, R. e Nourbakhsh, 1. {2004). Introduction fo Autonomous Mobile Robots London: MIT
Press

Coeréncia dos conteldos programaticos com os objetivos

Para cada capitulo do programa é feita uma expasicéo e explicagdo dos conceitos tedricos.
Serao efectuados exemplos de aplicagdes sobre os conhecimentos adquiridos nos conceitos
tedricos. A seguir serdo elaborados trabalhos praticos com material didactico(brage robdético,
leitura de sensores e comando de actuadores), desenvolvimento e programagao de robds moveis
{utilizando a plataforma Arduino e RPi e sistema operativo ROS).

Metodologias de ensino

Aulas tedricas, exercicios praticos e experiéncias laboratoriais e de simulagdo.

Coeréncia das metodologias de ensino com os objetivos

O desenvolvimento das aulas decorrera harmonizando as metodologias de ensino com o0s
objetivos fundamentais da UC. Esta serd uma UC de aplicagéo, onde os alunos aprender&o ndo
s6 os conceitos, mas também como executar, avaliar e tomar as decisdes necessarias para
realizar um projeto com um sistema robdtico.

O fornecimento de informagio e de conhecimentos cientificos e técnicos previstos nos objetivos
sera desenvolvido no inicio de cada assunto a abordar nas aulas tedrico-praticas, onde
posteriormente serdo realizadas exercicios praticos relacionados com esses contetdos. Nestas
sessbes pretender-se-a desenvolver as competéncias dos alunos e sensibiliza-los para a
importéncia dos femas abordados no contexto real atual, coniribuindo-se para um melhor
enquadramento e também maior facilidade na percecéo dos cbjetivos que se pretendem
alcangar. Nas aulas praticas laboraforials sao realizados mini-projetos de robdica.

A realizac8o dos trabalhos praticos teréo ainda as vantagens de partitha de conhecimentos entre
os elementos do grupo, procura de informag&o externa e, portanto, contacto com a realidade.

Lingua de ensino
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Portugués

Pré-requisitos

N&o aplicavel.

Programas Opcionais recomendados

N&o aplicavel.

Observagoes

Docente responsavel

Homologado pelo C.T.C.
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