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CAMPUS ARAXA

DISCIPLINA: Tépicos Especiais em Automacéo Industrial: CODIGO: GTO4MEC004.1
Robdtica Movel

Inicio:; Fevereiro/2024

Carga Horéaria: Total: 30 horas/aula Semanal: 02 aulas/aula Créditos: 02
Natureza: Tedrico-pratica

Area de Formacé&o - DCN: Especifica

Competéncias/habilidades a serem desenvolvidas (Para os cursos de Engenharia)
Departamento que oferta a disciplina: DELMAX

Ementa:

Descricdo dos elementos do rob6. Modelo cinemético. Técnicas de planejamento de
trajetorias. Controle de posi¢do. Controle cinematico. Outras técnicas aplicadas para robos
moveis. Estudos de caso.

Curso(s) Periodo Eixo Obrigatéria| Optativa
Engenharia de
Automacéo Industrial

8° 09 — Automacéo Industrial X

INTERDISCIPLINARIDADES
Prerrequisitos

Sistemas de Controle de Processos Continuos

Sistemas Microprocessados

Correquisitos

Objetivos: A disciplina devera possibilitar ao estudante

1 Compreender 0s principais conceitos e problemas em que o emprego de robds moveis
podem ser a solucio.

2 [Entender as limitagcfes e vantagens de cada tipo de construcao de robd movel.

3 |Conhecer estratégias para implementacao e construcéo de robds moveis.
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Unidades de ensino Carga-horéria
Horas/aula

UNIDADE 1 - Conceitos Basicos de Robadtica

1.1. Definicao de robés

1.2. Tipos de robds méveis

1.3. AplicacBes de Robdtica

1.4. Areas de conhecimento envolvidas

1.5. Principais problemas e solu¢des envolvendo robdética

UNIDADE 2 - Software CoppeliaSim

2.1. Biblioteca de robds comerciais

2.2. Criacao de cenérios e manipulacédo de objetos
2.3. Uso de path, gréficos e videos

2.4. Lua e os scripts ja implementados

2.5. Modificacdo de robos

2.6. APIs

2.7. Acesso remoto

2.8. Child Scripts

2.9. Customization Scritps

UNIDADE 3 - Robética Movel
3.1. Técnicas de controle para passagem em pontos
3.1.1. Controle On/Off
3.1.2. Controle por Histerese
3 3.1.3. Controle PID 14
3.2. Técnicas de Planejamento de Trajetéria para Robbés Méveis
3.3. Modelo Cinematico
3.4. Técnica de Controle Cinematico
3.5. Competicdo de robbs moveis

UNIDADE 4 — Projeto Final

1.1. Estudos de caso

1.2. Outras estratégias de robdtica mével
1.3. Elaboracé&o de projeto final

Total 30




MINISTERIO DA EDUCACAO
CENTRO FEDERAL DE EDUCAGAO TECNOLOGICA DE MINAS GERAIS

DIRETORIA DE GRADUAGAO

CEFET-MG

Plano de Ensino

Bibliografia Basica

CHOSET, Howie et al. Principles of robot motion: theory, algorithms, and

1 | implementations. MIT press, 2005.
2 | GRAIG, J. J. Robadtica, 32 edigdo, Editora Pearson, 2013.
3 | ROMERO, Roseli AF, et al. Robética moével. Sao Paulo: LTC, 2014, 21.

Bibliografia Complementar

SIEGWART, R.,NOURBAKHSH, I.R. Introduction to Autonomous Mobile

1 | Robots, The MIT Press, 2004
FLORCZYK S., Robot Vision: Video-based Indoor Exploration with
2 | Autonomous and Mobile Robots, Editora Wiley-VCH, 2005.
BRAUNL, T. Embedded Robotics,Mobile Robot Design and Applications with
3 | Embedded Systems, 32 edicéo, Editora Springer, 2008.
XU Y., OU Y., Control of Single Wheel Robots, Springer Tracts in Advanced
4 | Robotics n° 20, Editora Springer, 2005.
c TOAN, N. V., KHOI, P. B., A Robotic Framework for the Mobile Manipulator:

Theory and Application, Edidora CRC Press, 2023.
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