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Ementa:

Introdugéo a robdtica: Concepgédo de Sistemas Automaticos; Conceito, Historia, Vantagens e Sistemas integrados ao Meio
Ambiente; Arquitetura Basica, Dispositivos Auxiliares e Principio de funcionamento dos robds; Sensores Industriais,
Modelagem de sistemas dindmicos. Micros controladores: Conceitos basicos de eletrénica configuravel; FPGA; eletronica
embarcada; Controladores simples e robustos; Redes de comunicagao; CLP; Sistemas supervisoério; Sensores; Maquinas
CNC: Motores de CC e CA: controle de velocidade e posigao; Motores de passo: controle de velocidade e posicéo; Servo
motores: controle de posigdo; Mecanismos redutores de velocidade e aumento de torque; Sistemas CNC ; Impresséo 3D:
Nogdes sobre criagdo 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 robd tracionado.

Objetivos Especificos:

Apresentar ao aluno os principais conceitos da area de modelagem e controle de robds de tal forma que o0 mesmo possa
integrar este conhecimento nas diversas areas de aplicagao da Engenharia.

Conteudo Programatico:

- Introdugéo a robética: Concepgédo de Sistemas Automaticos; Conceito, Historia, Vantagens e Sistemas integrados ao
Meio Ambiente; Arquitetura Basica, Dispositivos Auxiliares e Principio de Funcionamento dos robés; Sensores Industriais,
Modelagem de sistemas dinamicos.

- Microcontroladores: Conceitos basicos de eletrdnica configuravel; FPGA; eletrbnica embarcada; Controladores simples e
robustos; Redes de comunicagao; CLP; Sistemas supervisoério; Sensores.

- Maquinas CNC: Motores de CC e CA: controle de velocidade e posi¢ao; Motores de passo: controle de velocidade e
posi¢do; Servo motores: controle de posi¢do; Mecanismos redutores de velocidade e aumento de torque; Sistemas CNC.
- Impresséo 3D: Nog¢des sobre criagdo 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 robé tracionado

Metodologia:

A disciplina contara com aulas expositivas dialogada, lista de tarefas. Os recursos a serem usados sao: audio visual,
material impresso, recursos de computagao e livros.

Critérios / Processo de avaliagao da Aprendizagem :

Os alunos participardo de cinco desafios, que serao realizados na plataforma que eles mesmos desenvolverdo (o robd
tracionado). Cada tarefa podera receber uma pontuagéo de 0 a 10. A média parcial (MP) do aluno sera calculada com base
nas notas obtidas nesses desafios. Aqueles que alcangarem uma média parcial igual ou superior a 7,0 (sete) e mantiverem
a frequéncia minima exigida serao automaticamente aprovados. Os alunos que n&o atingirem a nota 7 e cumprirem a
frequéncia minima deverdo realizar a prova final (PF), que abrangera todo o conteudo ministrado ao longo do periodo
letivo. A média final (MF) sera calculada da seguinte forma: MF = (MP + PF)/2. Aqueles que obtiverem uma MF igual ou
superior a 5,0 (cinco) serado considerados aprovados.
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Cronograma:

Observacgao:
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