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1- Cursos: Mestrado / Doutorado

2- Area de concentracao: Sistemas de Energia Elétrica

3- Linha de Pesquisa: Eletronica Industrial, Sistemas e Controles
Observacoes: Eletronicos

4- Quinta-feira, das 13h10 as 15h40

5- Formato Remoto (contatar o docente para informacoes)

6- Contato: danielramos@ufu.br

2. EMENTA

O estado da arte da Robédtica. Componentes bdasicos dos robds. Introducao a
Robdtica Industrial. Robés mdveis. Robos autdbnomos. Arquiteturas para Robdtica
Mével. Técnicas de localizacdao e mapeamento. Navegacao. Introducao a Robodtica
cooperativa. Simulacao e programacao de robds. Redes de comunicacao e a
Roboética. Atuacao no campo da Robdtica.

3. JUSTIFICATIVA

A robodtica é um dos pilares tecnoldgicos da Industria 4.0 e tem se tornado cada vez
mais comum a sua utilizacao nas mais diversas aplicacdes e servicos. Entender a
sua origem e as tendéncias de mercado, auxilia na desmitificacao da tecnologia.
Além disso, a compreensao sobre o que compdem um rob0, suas ferramentas e
técnicas, possibilita o desenvolvimento objetivo de solucdes, seja por meio de
simulacdes ou de construcdao de protdtipos. Aplicar estes conhecimentos em um
mundo conectado, levando em conta as redes de comunicacao e a conexao entre
robés e entre robds e operadores, potencializa a implementacao de solucdes,
promovendo utilizacao de tecnologias de ponta, sendo um diferencial em solucdes
no mercado nacional. A teoria abordada nesta disciplina ird proporcionar ao
estudante o conhecimento basico necessario para conhecer e desenvolver
protétipos robéticos que serao aplicados em suas pesquisas na linha de sistemas e
controle de robés.




4. OBJETIVO
Objetivo Geral:

Explorar os diversos conceitos associados a Robética, explorando a sua origem,
sistemas basicos, as principais linhas de atuacado, aplicacdo em conjunto com
sistemas de comunicacao e as tendéncias futuras.

Objetivos Especificos:

1. Compreender os conceitos basicos de robética e suas implicacdes tecnoldgicas e
sociais;

2. Compreender os principais conceitos e diferencas entre a robética industrial e a
robdtica mével;

3. Aplicar conceitos de redes de comunicacdes na robdtica mével,;

4. Desenvolver solucbes para tarefas cldssicas de robética mével assim como para
sistemas robdticos cooperativos;

5. Ter conhecimentos basicos para desenvolver sistemas robdticos basicos
(software, hardware e simulado).

5. PROGRAMA

1. Origem e Classificacao de Robos.

2. Componentes e Estruturas Basicas dos Robos.

3. Introducao a Robética Industrial e Manipuladores.
3.1. Tipos e Classificacao.

3.2. Introducao a Cinematica Direta e Inversa.

4. Conceitos de Robdtica Mével.

4.1. Modelagem.

4.2. Representacao do ambiente e do robd.

4.3. Planejamento e seguimento de trajetéria.

4.4. Conceitos de localizacao e mapeamento.

4.5. Navegacao de robés moéveis.

5. Robética Coletiva.

5.1. Introducao a robética cooperativa, colaborativa e de enxame.
5.2. Tipos de tarefas e de cooperacao.

6. Simulacao de Robos.

7. Redes de Comunicacao e a Robdtica.

8. Atuacao no Campo da Robética.

8.1. Implicacdes Eticas.

8.2. Tendéncias e perspectivas futuras.

6. METODOLOGIA



A presente componente curricular sera ministrada em formato hibrido: presencial e
remoto. Para tal efeito, serao consideradas as seguintes midias: aulas expositivas
presenciais com transmissao através da plataforma Microsoft Teams.

O atendimento ao estudante sera realizado de forma presencial ou remota a partir
de comum entendimento entre docente e discentes.

Observacao: em observancia a Portaria PPGEELT N2 35, o critério adotado para
determinar a relevancia estratégica da oferta hibrida desta disciplina se encaixa no
item f) do paragrafo 1¢ do Art. 42 desta portaria, ou seja, "f) ministrado por docentes
credenciados ou externos, que residam fora da sede do Programa".

As aulas ocorrerao nas quintas-feiras, no horédrio das 13:10 as 15:40 de forma
hibrida. A assiduidade das aulas hibridas sera verificada em todos os encontros. E
necessario a disponibilidade de ao menos microfone por parte dos alunos. Nao
havera avaliacdes presenciais, todas as entregas avaliativas poderao ser realizadas
de forma remota.

O contelido seré alternado entre:

1. Apresentacao dos tdpicos pelo docente por meio de aulas tedricas, nas quais
serao abordados os conceitos fundamentais sobre a robética pelo docente aos
discentes por meio de exposicao utilizando slides e Microsoft Teams. O link para a
sala sera enviado por e-mail antes da primeira aula.

2. Apresentacao dos avancos obtidos na elaboracao do artigo de revisao, com
discussdes sobre a estruturacao do artigo. Cada apresentacao sera avaliativa.

Ao fim da disciplina é necessario finalizar um artigo de revisao sobre um dos temas
estudados/propostos, preferencialmente correlacionado ao seu tema de pesquisa de
mestrado ou doutorado.

Caso necessario, sera utilizado o Moodle como ferramenta auxiliar da disciplina para
disponibilizacao do material.

O link e a senha serao disponibilizados na primeira semana de aula por e-mail.

Cronograma de Desenvolvimento do Conteudo:

Aula Data Conteudo
Apresentacao do Plano de Ensino
1-2-3 12/03 Origem, histdria e classificacao da Robética

Componentes Basicos dos Robds
Estruturacao do Artigo, Distribuicao e Discussao dos Temas

4-5-6 19/03 Conceitos de Revisdo Sistematica. Planejamento das
apresentacoes.

7-8-9 26/03 Introducao aos Robos Industriais
10-11-12 02/04 Apresentacao do artigo Al
13-14-15 09/04 Robética Mével | - Tipos, Aplicacdes e Caracteristicas
16-17-18 16/04 Robética Mével Il - Tipos, AplicacOes e Caracteristicas
19-20-21 23/04 Estrutura, Arquitetura e Segl\;ljcil)r\rlweelnto de Trajetdria - Robdtica
22-23-24 30/04 Apresentacao do artigo A2
25-26-27 07/05 Representacdes, Mapeamento e Navegacao - Robdética Mével
28-29-30 14/05 Robdtica Educacional

31-32-33 21/05 Apresentacao do artigo A3




34-35-36 28/05 Simulacao de Robos
- 04/06 FERIADO
37-38-39 11/06 Redes de Comunicacao e a Robdtica
40-41-42 18/06 Apresentacao do artigo A4
43-44-45 25/06 Introducao a Robdtica Cooperativa
46-47-48 02/07 Etica, cultura, tendéncias e perspectivas futuras na robética
49-50-51 09/07 Apresentacao do artigo A5
52-53-54 - Atividades para preparacao do Artigo
7. AVALIACAO

A avaliacao da disciplina sera feita integralmente através da realizacao de trabalhos
individuais, que consistira em fazer um artigo de revisao de um tépico de robdtica,
utilizando os conceitos expostos em aula, sendo a pontuacao distribuida da sequinte
forma:

Trabalho 1 (12,5 pontos
Trabalho 2
Trabalho 3
Trabalho 4 (12,5 pontos): Apresentacao dos avancos no artigo - A4

): Apresentacao dos avancos no artigo - Al
12,5 pontos): Apresentacao dos avancos no artigo - A2
):

12,5 pontos): Apresentacao dos avancos no artigo - A3

(
(
(
(

Trabalho 5 (50,0 pontos): Apresentacao dos avancos no artigo - A5 - Artigo
Finalizado
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