IS PGAYA Escola Superior de Ciéncia e Tecnologia
Ficha da Unidade Curricular (FUC)

instituto superior politécnico

Caracterizacao da Unidade Curricular / Characterization of the Curricular Unit
Designacdo da Unidade Curricular (UC) / Title of Curricular Unit (CU): Robotica / Robotics

Area cientifica da UC / CU Scientific Area: Eletronica e Automacdo / Electronics and Automation
Semestre / Semester: 5°

Namero de créditos ECTS / Number of ECTS credits: 6

Carga horaria por tipologia de horas / Workload by type of hours: TP: 22,5; PL: 45; OT: 9; O: 13,5

Carga letiva semanal / Weekly letive charge: 4,5h

Objetivos de aprendizagem (conhecimentos, aptidoes e competéncias a desenvolver pelos
estudantes):
Dotar os estudantes de ferramentas que lhes permita:
e Projectar, implementar e programar sistemas robotizados;
e Conhecer modelagdo e o espaco robdtico 2D/3D;
e Compreender formas de interagao do rob0 e o seu controlador com o ambiente e com sistemas periféricos
através de interface por entradas e saidas digitais, sensores, e comunicacdes com outros controladores;
e Saber interpretar e processar dados adquiridos de transdutores tais como de binario, posigdo e orientagdo;
e Avaliacdo das potencialidade e limitagdes dos sistemas robotizados em aplicagdes industriais;

e Implementar programas de controlo de um rob6 ou um veiculo auténomo.

Intended learning outcomes (knowledge, skills and competences to be developed by the students):
Provide the students with competence that will enable them to:

e Project, implement and program robotic systems;

e Know robotic modeling and space 2D/3D;

e Understand ways for interaction between the robot, it's controller, the environment and peripheral

systems by interfacing through I/0s, sensor and communication with other controllers;
¢ Know how to interpret data acquired through transducers such as torque, position and orientation;
e Assessment of the potential and limitations of robotic systems in industrial applications;

e Implementation of control algorithms of an autonomous guided vehicle.

Conteiuidos programaticos:
1. Introducdo a Roboética
1.1. Evolugdo historica

1.2. Problemas da utilizacdo de sistemas robotizados na industrias
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2. Robés Industriais

2.1. Aplicacdes Industriais de Robdtica

2.2. Seguranca na operacao de robds industriais

2.3. Método para a implementacdo de aplicagbes robotizadas.

2.4. Sensores e atuadores para robds industriais

3. Robética e a Teoria do Controlo

3.1. Operagdes com matrizes e vetores, Matriz Homogénea

3.2. Sistemas de coordenadas cartesianas, polares cilindricas e polares esféricas
3.3. Cinematica de robés manipuladores

3.4. Modelos dindmicos de estruturas elementares de manipuladores

3.5. Planeamento de trajetérias no espaco das juntas e no espaco operacional
3.6. Introducdo ao controlo automatico, Controladores P, PI, PID e PI-V

3.7. Exploracdo de ferramentas de simulacao e de controlo de rob6s manipuladores

4. Trabalho Pratico

4.1. Projeto de tema livre que envolva uma das seguintes alternativas:
4.1.1. A integragdo de um sistema robdtico para a execugdo de uma tarefa
4.1.2. O desenvolvimento de um componente de um rob6

4.1.3. O desenvolvimento de um acessorio para um robd manipulador como uma pinga ou um jigo

Syllabus:
1. Introduction to Robotics
1.1. Historic Evolution

1.2. Challenges when using robotics in the industry

2. Industrial Robots

2.1. Industrial Applications for Robots

2.2. Safety in the operation of industrial Robots

2.3. Methods for the implementation of robotic applications

2.4. Sensors and actuators for industrial Robots

3. Robotics and control theory

3.1. Manipulation robots kinematics

3.2. Dynamic models and elementary structures of manipulators
3.3. Path planning in joint space and in operational space

3.4. Motion control: linear method and non linear method (by calculated torque)
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3.5. Exploration of simulation and control tools for robotic manipulators
3.6. Development of small robotic systems for the application of sensing, actuation and navigation techniques

for robotic systems.

4. Practical Asignment
4.1. Open subject project on one of the following subjects
4.1.1. The integration of a robotic system of the execution of a predefined task
4.1.2. The development of a component of a robot.
4.1.3. The development of an accessory for a manupulating robot, such as a gripper or a jig.
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