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Introducao a Robética

Prof. Douglas G. Macharet
douglas.macharet@dcc.ufmg br

Objetivos do curso

O objetivo deste curso é abordar os principios
fundamentais de manipuladores robéticos e da robética
movel. Prover ao aluno conceitos basicos de projeto
completo de um “produto” que estd em contato com o
mundo real. Isso implica em uma melhor compreensao
da distdncia que existe entre abstragio e a
implementagao pratica.
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Bibliografia

= Notas de aula

= Referéncias basicas

= Craig, ). ). (1989). Introduction to Robotics: Mechanics and Control.
Addison-Wesley, 2* edigao

= Martin, F. G. (2000). Robotic Explorations:A Hands-On Introduction
to Engineering. Prentice Hall, 1* edi¢do

= Siegwart, R.; Nourbakhsh, I. R. & Scaramuzza, D. (201 1).
Introduction to Autonomous Mobile Robots. MIT Press, 2* edicao

http://homepages.dcc.ufmg.br/~doug/cursos/doku.phplid=cursos:introrobotica:2016- L:index
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Critérios de avaliacao

= Provas (20+20): 40 pts
= Trabalhos praticos (4x10): 40 pts
= Projeto final: 20 pts

= A nota do projeto final esta condicionalmente
ligada a participagao do grupo na competigao!
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Critérios de avaliacao

= Provas

= Livros

= Conteudo visto durante a aula
= A resposta pode nao estar no livro!
= Revisao da corregao

= Por escrito

= Até duas semanas depois da entrega da nota
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Critérios de avaliacao

= Trabalhos Praticos

= A presenca de todo o grupo é obrigatoria nas
apresentagoes dos trabalhos e competigao!

= Os componentes serao avaliados segundo a sua
participagao, logo, as notas podem variar
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Notas e frequéncia

= Presenca obrigatoria

= Lista de presenca em todas as aulas
= Se for infrequente (< 75%)

= REPROVADO

= Nao tem direito a exame especial

= Conceito F (Nota > 40)

Notas e frequéncia

= Por que devo vir?
= Participar de discussoes em sala
= Tirar duvidas
* Dicas sobre possiveis questoes

= Mencionar algo nao contido nos livros
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Definicao de grupos Contato
= Entre 3 e 4 componentes = Email
= Grupos obrigatoriamente mistos = douglas.macharet@dcc.ufmg.br
= CC/S|, ECA, EE,EM = [IR-16-1]
= Escolher um nome para o grupo/robo = Sala

= Enviar por e-mail até o fim da semana
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* ICEx — 4314 (Anexo U)
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Aviso

= O curso nao é facil
= Muito contetdo
= Carga extraclasse alta!
= ~20% de desisténcia

= Dedicacao é fundamental

= Vocé ndo vai conseguir montar o robd na
noite anterior a apresentagio!
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Motivacao

= Papel cada vez mais relevante

= Utilizacao em diversas tarefas essenciais, em
particular no setor produtivo/industrial

= Sera o proximo “computador pessoal”?

= Google comprou 8 empresas em 2 meses!
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Introducgao

= O que é um robd?

“A robot is a reprogrammable multifunctional manipulator
designed to move material, parts, tools, or specialized devices
through variable programmed motions for the performance of a
variety of tasks.”

— Robot Institute of America
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Introducao

= O que é um robd?

“| can’t define a robot, but | know one when | see one.”

— Joseph Engelberger
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Introducao

= Agente inteligente

sSensors

environment

effectors
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Automacao x Robética

= Robédtica

= Robds de exploragio

= Automagao
= Robds de produgio
= Ambientes estruturados = Ambientes nio

= Percepgio e decisio estruturados
limitadas = Diferentes sensores
= Células Integradas de = Varios ambientes

Manufatura
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Robotica
Multidisciplinar

= Basicas

= Fisica, Matematica, Biologia
= Avangadas

= Inteligéncia Artificial

= Visao Computacional

= Controle
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Robodtica

Interdisciplinar

= Engenharia Mecanica

= Engenharia Elétrica

= Engenharia de Controle e Automacgao
= Engenharia Mecatrénica

= Ciéncia da Computagao
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Robotica Robotica
Principais aplicagoes Principais aplicagoes
= Tarefas repetitivas/entediantes/continuas = Tarefas de alta precisao/velocidade
= Industria no geral = Soldagem/teste de placas eletrénicas
= Cirurgias

= Usinagem de precisdao
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Robotica Robédtica
Principais aplicagdes Outras aplicagoes
= Ambientes perigosos/inacessiveis = Entretenimento
= Limpeza de quimicos/material nuclear = Uso doméstico
= Desarme de bombas/minas terrestres = Aplicagdes Militares

= Exploragao espacial

B oce Introdugio 4 Robética 21 Introdugio 4 Robética 2
Robotica Robotica na UFMG
Areas de pesquisa
= Localizagao = Robédtica cooperativa = Laboratorios
= Mapeamento = Swarms = DCC:Visiao Computacional e Robética (VeRLab)
= SLAM/SPLAM = IHR = DEE: Sistemas de ?omputagio e Robé.tica (CORO)
« Planei. de caminhos = Humanoides = Grupo de Pesquisa e Desenvolvimento de
. inho umanoi , .
) - ) o Veiculos Autonomos (PDVA)
" Navegacio " Manip. moveis = DEE/DELT/DEMEC/DCC
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Robética na UFMG

= DCC
= Introdugio a Robética
= Robdtica Mével

Rea
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Robotica na UFMG

VeRLab: Roteamento dindmico de mdiltiplos veiculos
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Robédtica na UFMG
VeRLab: Planejamento de caminhos UAV/UGV

MRPT - experimento 2
Cooperagao aéreo-terrestre

VeRLab - UFMG
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Robética na UFMG

VeRLab: Robética cooperativa
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Robodtica na UFMG

VeRLab: Swarms

Robotica na UFMG

CORO: Manipulador
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Robética na UFMG Robotica na UFMG
CORO: Helicoptero auténomo PDVA:Avido que Voa Sozinho (AqVS)

sPDWVA

GRUPO DE PESQUISA E DESENVOLVIMENTO
DE VEICULOS AUTONOMOS

Bocc Introdugio 4 Robética 31 Wocc 1 Introdugio 4 Robética 2

Robotica na UFMG Conteudo abordado
PDVA: Carro Auténomo Desenvolvido na UFMG (CADU) i . . .
= Histéria da Robotica/Classificagao dos robos

= Descrigao espacial e transformagoes
= Manipuladores
= Cinematica direta/inversa
= Sensores e atuadores
= Robética Movel

= Locomogao/Representagao/Arquiteturas

= Sistemas de controle
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