Ficha de Unidade Curricular (FUC)

1. Caracterizacdo da Unidade Curricular.
1.1. Designacao da unidade curricular

Sistemas Robdticos - SR

1.2. Sigla da area cientifica em que se insere

EE

1.3. Duragao

1 Semestre

1.4. Horas de trabalho

162h

1.5. Horas de contacto

T:22,5 TP:22,5 PL:22,5

1.6. ECTS

6

1.7. Observagoes

2. Docente responsavel e respetiva carga letiva na unidade curricular (preencher nome
completo)

4,5h
Maria da Graga Vieira de Brito Almeida

3. Outros docentes e respetivas cargas letivas na unidade curricular

4. Objetivos da aprendizagem (conhecimentos, aptiddes e competéncias a desenvolver pelos
estudantes)

Ao concluirem esta unidade curricular os alunos devem ser capazes de:

- Analisar as caracteristicas dos manipuladores e microcontroladores usados em automacgao
industrial e interpretar as suas especificacdes;

- Desenvolver experimentalmente aplicagdes com manipuladores utilizando a cinematica
direta e inversa;

- Desenvolver programas baseados em microcontroladores, nomeadamente a programacao
de um sinal PWM.




5. Conteudos programaticos

e  Anatomia dos robots industriais; Transformag¢des homogéneas, método D-H;

e O Problema Cinematico direto e Inverso;

e  Estrutura dos microcontroladores PIC18F4431 e PIC18F4520 e sua Programacao em
linguagem de alto nivel;

e Desenvolvimento de aplicagdes com microcontroladores incidindo na exploragao
dos modulos PWM e conversor A/D e ainda a sua aplicagdo na robdotica movel.

6. Demonstracao da coeréncia dos conteldos programaticos com os objetivos da unidade
curricular

Esta unidade curricular comeca com a introducdo da anatomia dos manipuladores,
passando pelo estudo do problema da cinemdtica direta e inversa. Sendo ainda referido
a comunicacdo série com o manipulador.

Seguidamente passa-se ao estudo detalhado dos microcontroladores, desenvolvendo
aplicacbes onde se explora os médulos PWM e o conversor A/D.

7. Metodologias de ensino (avaliagcdo incluida)

A parte Tedrica (T) é apresentada ao longo do semestre e sujeita a avaliacdo individual por um
Exame escrito. O exame diz apenas respeito a parte Tedrica e ndo substitui a frequéncia e
aprovacdo na parte Laboratorial.

A parte de laboratério (L) consiste em trabalhos praticos quer utilizando manipuladores, quer
microcontroladores. Os relatérios contam para a correspondente avaliagdo, apds discussao.

A classifica¢do final resulta da média das classificacdes obtidas através de F = 0,5*T + 0,5*L. E
obrigatério a classificacdo de cada parte seja de, pelo menos, 9,5 numa escala de 0 - 20.

8. Demonstracao da coeréncia das metodologias de ensino com os objetivos de aprendizagem
da unidade curricular

A parte tedrica é dedicada ao desenvolvimento das competéncias no ambito de conceitos
fundamentais dos robots nomeadamente as caracteristicas essenciais de um manipulador e
de um microcontrolador; o controlo de um manipulador quer pela cinematica direta quer pela
cinematica inversa.

As partes tedrico-pratica e pratica sdo dedicadas ao desenvolvimento das competéncias de
manipulacdo de robots e a utilizagao de sinais de PWM gerados com microcontroladores
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