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Introdução à robótica: Concepção de Sistemas Automáticos; Conceito, História, Vantagens e Sistemas integrados ao Meio
Ambiente; Arquitetura Básica, Dispositivos Auxiliares e Princípio de funcionamento dos robôs; Sensores Industriais,
Modelagem de sistemas dinâmicos. Micros controladores: Conceitos básicos de eletrônica configurável; FPGA; eletrônica
embarcada; Controladores simples e robustos; Redes de comunicação; CLP; Sistemas supervisório; Sensores; Máquinas
CNC: Motores de CC e CA: controle de velocidade e posição; Motores de passo: controle de velocidade e posição; Servo
motores: controle de posição; Mecanismos redutores de velocidade e aumento de torque; Sistemas CNC ; Impressão 3D:
Noções sobre criação 3D: impressora 3D, materiais, fatiador, fablabs e cultura maker; Planejar o desenvolvimento de
prototipagem a partir de modelo tridimensional; Criar, finalizar e imprimir modelo tridimensional, utilizando software 3D;
Utilizar impressora 3D; Desenvolvimento de um robô tracionado.

Ementa:

Objetivos Específicos:
Apresentar ao aluno os principais conceitos da área de modelagem e controle de robôs de tal forma que o mesmo possa
integrar este conhecimento nas diversas áreas de aplicação da Engenharia. 

Conteúdo Programático:
- Introdução à robótica: Concepção de Sistemas Automáticos; Conceito, História, Vantagens e Sistemas integrados ao
Meio Ambiente; Arquitetura Básica, Dispositivos Auxiliares e Princípio de Funcionamento dos robôs; Sensores Industriais,
Modelagem de sistemas dinâmicos.
- Microcontroladores: Conceitos básicos de eletrônica configurável; FPGA; eletrônica embarcada; Controladores simples e
robustos; Redes de comunicação; CLP; Sistemas supervisório; Sensores.
- Máquinas CNC: Motores de CC e CA: controle de velocidade e posição; Motores de passo: controle de velocidade e
posição;  Servo motores: controle de posição; Mecanismos redutores de velocidade e aumento de torque; Sistemas CNC.
- Impressão 3D: Noções sobre criação 3D: impressora 3D, materiais, fatiador, fablabs e cultura maker; Planejar o
desenvolvimento de prototipagem a partir de modelo tridimensional; Criar, finalizar e imprimir modelo tridimensional,
utilizando softiware 3D; Utilizar impressora 3D.
- Desenvolvimento de um robô tracionado

A disciplina contará com aulas expositivas dialogada, lista de tarefas. Os recursos a serem usados são: áudio visual,
material impresso, recursos de computação e livros.

Metodologia:

Os alunos participarão de cinco desafios, que serão realizados na plataforma que eles mesmos desenvolverão (o robô
tracionado). Cada tarefa poderá receber uma pontuação de 0 a 10. A média parcial (MP) do aluno será calculada com base
nas notas obtidas nesses desafios. Aqueles que alcançarem uma média parcial igual ou superior a 7,0 (sete) e mantiverem
a frequência mínima exigida serão automaticamente aprovados. Os alunos que não atingirem a nota 7 e cumprirem a
frequência mínima deverão realizar a prova final (PF), que abrangerá todo o conteúdo ministrado ao longo do período
letivo. A média final (MF) será calculada da seguinte forma: MF = (MP + PF)/2. Aqueles que obtiverem uma MF igual ou
superior a 5,0 (cinco) serão considerados aprovados.

Critérios / Processo de avaliação da Aprendizagem :

2Página 1 dePLANO DE ENSINO - UFES

Documento assinado digitalmente conforme descrito no(s) Protocolo(s) de Assinatura constante(s) neste arquivo, de onde é possível verificar a autenticidade do mesmo.



1. Edson de Paula Ferreira. Robóca Básica, V Escola Brasileiro-Argenna de Informáca (V EBAI), Rio de Janeiro-RJ, 1991.
 2. P. I. Corke, A Robocs toolbox for MATLAB. IEEE Robocs and Automaon Magazine, v.3, n.1, p.24-32, 1996.
 3. John J. Craig, Introducon to Robocs: Mechanics and Control, Prence-Hall. 3a. edição, 2004.
 4. Mark W. Spong, Seth Hutchinson & M. Vidyasagar. Robot Modeling and Control, IE-Wiley, 2005.
 5. Lorenzo Sciavicco & Bruno Siciliano, Modeling and Control of Robot manipulators, Springer; 2nd edion, 2001.
 6. George Bekey, Autonomous Robots: From Biological Inspiraon to Implementaon and Control, MIT Press,
2005.BIBLIOGRAFIA

Bibliografia básica:

1 - John-David Warren, Josh. Adams e Harald Molle. Arduino para Roboca. Disponível em: Minha Biblioteca, Editora
Blucher. 1a. Edição, 2019.
  2. Maj J. Mataric: Introdução à Robóca, Disponível em: Minha Biblioteca, Editora Blucher. 1a. Edição, 2014.
 3. Silva, Rodrigo, B. e Paulo Blikstein. Robóca educacional: experiências inovadoras na educação brasileira. Disponível
em: Minha Biblioteca, Grupo A, 2019.
 4. Sá, Yuri Vasconcelos de A. Desenvolvimento de aplicações IA: robóca, imagem e visão computacional. Disponível em:
Minha Biblioteca, Editora Saraiva, 2021.
 5. Santos, Winderson Eugênio, D. e José Hamilton Chaves Gorgulho Júnior. Robóca Industrial - Fundamentos,
tecnologias, programação e simulação - 1ª edição - 2014. Disponível em: Minha Biblioteca, Editora Saraiva, 2015.
 6. Junior, Flávio L., P. et al. Robóca. Disponível em: Minha Biblioteca, Grupo A, 2019.
 7. Monk, Simon. 30 Projetos com arduino (Tekne). Disponível em: Minha Biblioteca, (2nd edição). Grupo A, 2014.

Bibliografia complementar:

Cronograma:

Observação:

2Página 2 dePLANO DE ENSINO - UFES

Documento assinado digitalmente conforme descrito no(s) Protocolo(s) de Assinatura constante(s) neste arquivo, de onde é possível verificar a autenticidade do mesmo.



PROTOCOLO DE ASSINATURA

UNIVERSIDADE FEDERAL DO ESPÍRITO SANTO

O documento acima foi assinado digitalmente com senha eletrônica através do Protocolo
Web, conforme Portaria UFES nº 1.269 de 30/08/2018, por
FLAVIO DUARTE COUTO OLIVEIRA - SIAPE 2478079
Departamento de Computação e Eletrônica - DCE/CEUNES
Em 23/09/2024 às 18:28

Para verificar as assinaturas e visualizar o documento original acesse o link:
https://api.lepisma.ufes.br/arquivos-assinados/996358?tipoArquivo=O

Documento assinado digitalmente conforme descrito no(s) Protocolo(s) de Assinatura constante(s) neste arquivo, de onde é possível verificar a autenticidade do mesmo.


