MODELO DE PLANO DE ENSINO
FICHA N¢ 2 (variavel)

Disciplina: Robética Aplicada | Cédigo: TE252
Natureza: (X) obrigatéria () optativa Semestral (X) Anual () Modular ()
Pré-requisito: Co-requisito:

Modalidade: (X) Presencial ( ) EaD () 20% EaD

C.H. Semestral Total: 30 h
C.H. Anual Total:
C.H. Modular Total:

PD:00 LB:30 CP:00 ES:00 OR:00
C.H. Semanal: 02 h

EMENTA (Unidades Didaticas)
Conceitos de sistemas mecatrénicos. Componentes de sistemas mecatronicos. No¢des de visdo por
computador. Aplica¢cdes mecatronicas industriais. Interfaceamento com sensores e atuadores. Projeto
pratico utilizando microprocessadores e microcontroladores para acionamento de motores DC, motores
de passo e outros tipos de atuadores.

PROGRAMA (itens de cada unidade didatica)
Tépicos a serem abordados:

*  Sistemas Mecatrbnicos:

o Conceito, Componentes e Caracteristicas;

o Automacdo, modelagem e simulagéo;

o  Sistemas de controle: controlador, sensores, atuadores e planta;
* Robdtica:

°o  Brago mecénico e rob0s industriais;

o Elementos: elos, juntas, efetuador, graus de liberdade e sistemas de referéncias;

o  Cinematica: direta e inversa;

o Programacéo;
*  Nocdes de visdo por computador;

OBJETIVO GERAL
O aluno devera ser capaz de desenvolver sistemas mecatrdnicos.

OBJETIVO ESPECIFICO
* Analisar, projetar e implementar sistemas de controle;
»  Desenvolver sistemas mecatrénicos com microcontroladores, microprocessadores, sensores
e/ou atuadores;
* Desenvolver aplicativos para sistemas mecatrdnicos: controle e interface;

PROCEDIMENTOS DIDATICOS
A disciplina sera desenvolvida mediante os seguintes procedimentos:
* Aulas:
Teoria sera apresentada através de aulas expositivas.

* Tarefas em sala de aula:
Equipe de alunos (méximo 02 alunos) realizara tarefas em sala de aula cujo relatorio
devera ser entregue eletrbnicamente (Moodle).

* Trabalho de Robética:
Equipe de alunos (méximo 04 alunos) realizara a especificacéo, projeto e
implementacdo de um sistema mecatronico.
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FORMAS DE AVALIACAO
A avaliacdo sera composta por trés formas:
a) Relatérios das tarefas em sala de aulas:
A nota das tarefas é a média aritmética dos relatérios das tarefas realizadas em sala
de aula.

b) Prova:
A nota da prova é a nota de uma prova individual a ser realizada na 142 semana de
aula.
c) Trabalho de Robdtica:
A nota do trabalho sera composto por trés notas referente as etapas do trabalho.
Etapas:
a) Especificagdo:
Relatdrio entregue eletronicamente (Moodle).
Data de entrega: 052 aula
b) Projeto:
Relatério entregue eletronicamente (Moodle).
Data de entrega: 102 aula
c) Final:
Relatério entregue eletronicamente (Moodle) e apresentado em sala de aula.
Data de entrega e apresentacdo: 15%aula

A nota final € uma média ponderada com os seguintes peso:
* Nota das tarefas: 30% da média;
* Nota da prova: 10% da média;
* Nota do trabalho: 70% da média;

O aluno sera aprovado se obter média igual ou superior a 50% do maximo possivel.

Caso contrério, 0 aluno sera reprovado.

BIBLIOGRAFIA BASICA (3 titulos)
1. Jodo Mauricio Rosario;Principios de Mecatrénica;Pearson-Prentice Hall; 2005;
2. John J. Craig;Robdtica;3a. Ed. , Pearson; 2013;
3. Forsyth, David A.; Ponce, Jean.Computer Vision a Modern Approach.Prentice Hall/Pearson. 2003.

BIBLIOGRAFIA COMPLEMENTAR (2 titulos)

Professor da Disciplina: Prof. WALDOMIRO SOARES YUAN

Assinatura:

Chefe de Departamento: Prof. EDSOM JOSE PACHECO

Assinatura:

Legenda:
Conforme Resolucdo 15/10-CEPE:
PD- Padrdo LB - Laboratério CP —Campo ES - Estagio OR - Orientada
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