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OBJETIVOS:

Ao finalizar a disciplina, o aluno devera ser caplez modelar manipuladores
roboéticos, projetar controladores cinematicos, demes de trajetéria e métodos de
planejamento de tarefas para rob6s. O aluno tand®rara ser capaz de implementar
técnicas simples de processamento de imagem.

EMENTA:

Modelagem cinematica de rob6s. Geragdo de tr&gstércontrole cinematico de
robds. Planejamento de tarefas. Introducéo ao psaceento de imagem.

PROGRAMA:

1. Introducdo a robdtica.

2. Cinematica de manipuladores robéticos.
2.1. Representacao de posi¢cao e orientacao.
2.2. Cinematica direta.

2.3. Cinematica inversa.
2.4. Cinematica diferencial.

3. Geracéo de trajetoria e controle cinematico.

3.1. Geragdo em espaco de junta.
3.2. Geracdo em espaco de trabalho.
3.3.  Controle cinemaético.
4. Planejamento de tarefas.
4.1. Espacgo de configuracéo.
4.2. Métodos de planejamento

5. Introducéo ao Processamento de Imagens.
5.1. Representacdo de imagem.

5.2.  Segmentacao.
5.3. Analise de forma.
5.4. Transformagao de perspectiva.
5.5. Calibragdo de camera



METODOLOGIA:
Ensino: Aulas expositivas.
Avaliacdo: prova escrita, listas de exercicios, projetos.

Data provavel das avaliaces

1% Prova 04/09/2008
22 Prova 09/10/2008
Defesa de primeiro projeto 06/11/2008
3*Prova 02/12/2008
Defesa de segundo projeto 04/12/2008
Prova final 16/12/2008
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