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Resultados da aprendizagem e competéncias

No fim da unidade curricular o aluno deve ser capaz de:

1. Compreender os conceitos da robética .

2. Compreender os sistemas de percecao e atuagéo na area da robética.

3. Identificar e aplicar solugdes comerciais para resolugdo de problemas em contexto real no ambito da robética.
4. Aplicar os métodos que permitam a navegacéo de robds moveis.

5. Conhecer e compreender as ferramentas e algoritmos emergentes no dominio da robética.

6. Projetar, simular e implementar aplicages baseadas baseadas em prototipagem e em robds comerciais.

Pré-requisitos

Antes da unidade curricular o aluno deve ser capaz de:
Aplicar os conceitos base de eletronica e programagéo.

Contetdo da unidade curricular

- Introducéo a robética - Percegdo Sensorial - Atuadores para aplicagdo em sistemas robéticos - Manipuladores - Ferramentas e algoritmos emergentes no dominio
da robdtica, tal como Machine Learning aplicado a Robética, Ambientes de simulagdo, Prototipagem com recurso a impresséo 3D e Seguranga, legislacdo e Normas

Conteudo da unidade curricular (versao detalhada)

1. Introduc&o a robdtica
- Conceito de robética
- Configuracdes de robds
- Aplicacdes
- Conceito de robdtica inteligente.

2. Percegédo Sensorial
- Sensores para robos.
- Modelagéo estocéstica de sensores
3. Atuadores para aplicacédo em sistemas robéticos
- Modelagao e controlo de motores DC, motores de Passo e servomotores.
4. Manipuladores
- Cinematica direta de inversa
- Programacéo de robds manipuladores industriais
- Programacéo de robds manipuladores colaborativos
5. Ferramentas e algoritmos emergentes no dominio da robética

- Machine Learning aplicado a Robética

- Ambientes de simulagdo

- Prototipagem com recurso a impresséo 3D.
6. Seguranca, legislacdo e Normas

Bibliografia recomendada
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Métodos de ensino e de aprendizagem

- Aulas expositivas de conceitos teoricos. - Sessoes de demonstragdo de problemas reais com recurso a robds industriais e colaborativos. - Realizagé@o de desafios
praticos.

Alternativas de avaliagdo
- Avaliacéo - (Ordinério, Trabalhador) (Final, Recurso, Especial)

- Exame Final Escrito - 50% (Sera obrigatério um teste teérico.)
- Trabalhos Praticos - 50% (Os trabalhos praticos terdo uma classificagdo, a qual depende do nivel atingido.)

Lingua em que € ministrada

Portugués, com apoio em inglés para alunos estrangeiros
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