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DISCIPLINA: Toépicos Especiais em Sistemas | CODIGO: 7CECOM.120
Inteligentes: Introducédo a Robdtica

Periodo Letivo:a partir do 1° semestre de 2009

Carga Horaria: Total:30 h/a Semanal:02 aulas Créditos:02
Modalidade: Pratica

Classificagao do Conteudo pelas DCN: Especifica

Ementa:

Histérico da robdtica, construgdo e programagao: de um robd guiado pelos sensores,
de um manipulador, de um equipamento para automacdo e de um sistema de
cooperagao.

Curso Periodo Eixo Natureza

Engenharia de Computacao 9° Sistemas Inteligentes Optativa

Departamento: Departamento de Computagao e Construgao Civil (DCCTIM)

INTERDISCIPLINARIEDADES

Pré-requisitos

Co-requisitos

Disciplinas para as quais é pré-requisito / co-requisito

Objetivos:A disciplina devera possibilitar ao estudante

Construir equipamentos para automacao.

Construir manipuladores roboticos.

Construir veiculos autoguiados.

Programar equipamentos a partir de sensores e atuadores.

AP WIN|—~

Realizar cooperacao de robés.

Unidades de ensino Carga-horaria
horas

1 |Histérico daRobética 2
e Surgimento dos primeiros robds
e Diferentes areas de aplicacao

e Diferentes tipos de robos

2 |Construcao e programacao de um robé guiado pelos 7
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sensores
e Estudo dos diferentes sensores do Lego Mindstorm
e Estudo dos atuadores

Construgao e programacgao de um manipulador 7
e Estudo da construgdo de um manipulador
e Programacéo basica de um manipulador

4 |Construcao e programagao de um equipamento para 7
automacao
e Definigdo de um autébmato
e Programacao orientada ao problema
5 |Construgao e programagao de um sistema de cooperagao 7

¢ Definicdo de cooperagao
e Cooperagao entre maquinas iguais ou diferentes

Total 30
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