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Objectivos da unidade curricular e competéncias a desenvolver (max. 1000 caracteres)

Ap6s a realizagdo da U. C. o aluno devera:

1) Possuir competéncias de programacdo de robos manipuladores para a realizagdo de tarefas de
paletizacao.

ii) Identificar as estruturas de programacao adequadas a cada problema e possuir métodos de
depuracao e otimizagao de programas de comando de robds manipuladores.

ii1) Identificar os constituintes de hardware e software presentes num sistema robotizado e
diagnosticar falhas nestes componentes.

iv) Conhecer os sistemas sensoriais ¢ de accionamento mais comuns em robos moveis € a sua
importancia.

v) Identificar os problemas essenciais associados ao controlo de movimento de robds moveis.
vi) Possuir competéncias para a analise e operacdo de Células Flexiveis de Fabrico

Conteudos programaticos (max. 1000 caracteres)

Introdugdo- Componentes de um sistema robotizado; configuragdes de robds manipuladores, sensores
e actuadores usados em robds manipuladores;

Programacao de Robos- Caracteristicas das linguagens de programacao de robos; niveis de controlo na
robotica de manipulagdo.

Robds industriais- Especificacdes de robds industriais; configuragdes mais comuns em robds industriais
e suas aplicagoes.

2. ROBOTICA MOVEL- Tipos de estruturas de robds moveis; sensores, actuadores ¢ unidades de
controlo; processamento e integracdo de informacéo sensorial; estudo de caso dos Automated Guided
Vehicles (AGVs).

3. CELULAS FLEXIVEIS DE FABRICO
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Componentes de um Célula Flexivel de Fabrico (CFF)- Sistemas de movimentagdo de materiais,
sistemas de armazenamento, processamento ¢ controlo de qualidade.

Controlo e Monitorizagdo de uma CFF- Niveis de controlo existentes numa CFF e redes de
comunicacdo. Caracteristicas do software de controlo ¢ monitorizacdo das CFFs e relagdo com os
conceitos de MRP, JIT e Tecnologia de Grupo.

Demonstracdo da coeréncia dos contetidos programaticos com os objectivos da unidade curricular
(max. 1000 caracteres)

A correspondéncia entre as competéncias a atingir e os capitulos do programa sdo as seguintes:

i a iil) - Capitulo 1: sdo introduzidos os conceitos necessarios a utilizacdo de robds manipuladores,
nomeadamente no que diz respeito aos constituintes do sistema robotizado, aos niveis de controlo de
um rob0 e as caracteristicas das linguagens de programacao.

iv e v) - Capitulo 2: Sdo apresentadas as estruturas mais comuns de acionamento de robds moveis bem
como os sensores mais utilizados. Os problemas de controlo e tratamento de informacgao sdo abordados
e o exemplo dos AGVs ¢ usado como caso de estudo.

vi) - Capitulo 3: sdo apresentados os conceitos fundamentais que sustentam a operagdo de uma CFF,
criando as bases para a analise e operagao destes sistemas

Metodologias de ensino (avaliagao incluida) (max. 1000 caracteres)

Esta unidade curricular estd organizada em sessdes tedrico-praticas. Nas sessdes tedricas sdo
leccionados os conteudos programaticos, discutidos exemplos ilustrativos e resolvidos exercicios
relacionados. As sessoes praticas sdo leccionadas no Laboratoério de Robotica e consistem na realizagao
de trabalhos com os equipamentos e software da CFF existente.

A avaliac¢do da Unidade Curricular ¢ composta por uma prova escrita (teste/exame) e por um projecto
de desenvolvimento, realizado em laboratorio.

Demonstracdo da coeréncia das metodologias de ensino com os objectivos da unidade curricular
(max. 3000 caracteres)

Os conceitos tedricos relacionados com cada um dos temas da cadeira sdo apresentados através de
exposicdo em aula. As correspondéncias entre as competéncias especificas a adquirir e os trabalhos
praticos sdo as seguintes:

iaiii) Trabalhos de programacao de um robd manipulador em software de simulacdo e de programacéo
de um robd real.

iv e v) Estudo de um robo movel existente no laboratério, do seu software de controlo e ajuste de
pardmetros de controlo de movimento.
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vi) Estudo de uma CFF existente no laboratdrio. Realizagdo de trabalhos de configuragdo de
comunicac¢des bem como de planeamento, controlo e monitorizagdo de operagdes da célula.

Bibliografia principal:
(méximo 1000 caracteres)

Robotic Engineering — An Integrated Approach. Klafter, R.D., Chielewski, T. A., Negin. M. Prentice-
Hall, 1989.

Implementation of Robot Systems. An introduction to robotics, automation, and successful systems
integration in manufacturing. Mike Wilson, Elsevier, 2015.

Automation, Production Systems, and Computer-Integrated Manufacturing. Mikell P. Groover,
Pearson, 2014.

Computer Integrated Manufacturing. James A. Rehg, Henry W. Kraebber, Pearson, 2004.
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