SISTEMAS ROBOTICOS

OBRIGATORIA:

Nao

CARGA HORARIA: 68 horas

NUMERO DE CREDITOS: 4

EMENTA:

Introducdo. Sistemas de base fixa e de base moével. Analise
Cinematica: transforma¢bes homogéneas, representacdo de
Denavit-Hartenberg, cinematica inversa, jacobiano: Anélise
dindmica: formulacdo de Euler-Lagrange, formulacdo de Newton-
Euler, inclusdo de dindmicas de atuadores e sensores. Estratégias
de controle. Planejamento de trajetérias. Sub-sistemas eletrénico
e mecénico.
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