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T - Ensino Tedrico; TP - Tedrico Pratico; PL - Pratico e Laboratorial; TC - Trabalho de Campo; S - Seminério; E - Estagio; OT - Orientagdo Tutérica; O - Outra

Nome(s) do(s) docente(s) Paulo Jorge Pinto Leitdo, Jose Fernando Lopes Barbosa

Resultados da aprendizagem e competéncias

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

Compreender o enquadramento e importancia da robética nos diferentes sectores da sociedade e em especial em ambientes biomédicos.

Obter conhecimentos e compreender os conceitos basicos de rob6tica, nomeadamente ao nivel da classificagdo, acionamento, cineméatica, sensorizagéo e
actuacao.

Operar e programar manipuladores (bragos-robd).

Conhecer a tecnologia robética aplicada a (tele-)cirurgia e a reabilitagdo médica.

Compreender os conceitos basicos de robotica mével, quer ao nivel de hardware quer ao nivel de controlo e superviséo (sistemas de navegacéo).

Compreender e aplicar métodos de percecéo e interpretagdo sensorial e métodos de controlo de robds méveis.

Compreender e aplicar métodos que permitam a robds méveis navegarem em ambientes conhecidos ou desconhecidos usando algoritmos de planeamento e
navegacao.

Conhecer e aplicar a tecnologia robética as areas da assisténcia a mobilidade de pacientes.
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Pré-requisitos

Antes da unidade curricular o aluno deve ser capaz de:
Aplicar conhecimentos de programacéo.

Conteudo da unidade curricular

Introdugdo a robdtica: definigdo, vantagens, classificagdo e dominios de aplicagéo. Robds manipuladores: configuracdes, tipos de juntas, tipos de acionamento,
analise cinematica e dinamica, sensores e atuadores, programacéo, seguranca e aplicagGes tipicas. Robdtica mével auténoma: conceitos basicos, sistemas de
locomogéo, sensores, percecdo e interpretacédo sensorial, controlo, planeamento do movimento e aplicagdes tipicas.

Conteldo da unidade curricular (versédo detalhada)

1. Introduc&o a robdtica.
- Contextualizagdo, defini¢do, histdria, objetivos, vantagens, classificagdo e dominios de aplicagao.
2. Robbs manipuladores
- Componentes, tipos de juntas, configuragdes de robds, tipos de acionamento, seguranga.
- Andlise cinemética e dinamica.
- Programagao off-line e on-line de robos.
- Sensores e ferramentas utilizados em robotica.
- Aplicacdes tipicas: reabilitacdo médica, fisioterapia e (tele-)cirurgia.
3. Robética mével autbnoma
- Conceitos basicos de robética moével, configuracdes, sistemas de locomocéo.
- Sensores, localizagéo, percegao e interpretagéo sensorial.
- Navegacdo, controlo de rob6s moveis, representacéo estados do mundo, planeamento do movimento.
- Aplicagdes tipicas: servigos hospitalares, vigilancia e assisténcia a mobilidade de pacientes.

Bibliografia recomendada

"Handbook of Robotics", B. Siciliano and O. Khatib (eds) Springer, 2008.

“Multi-Agent Systems: An Introduction to Distributed Artificial Intelligence”, J. Ferber, Addison-Wesley, 1999.

"Principles of Robot Motion: Theory, Algorithms, and Implementations”, H. Choset, K. M. Lynch, S. Hutchinson, G. Kantor, W. Burgard, L. E. Kavraki, S. Thrun,
Bradford Book, MIT Press, 2005.

"Robotics: Control, Sensing, Vision and Intelligence”, K. Fu, R. C. Gonzalez, C. S. G. Lee, McGraw-Hill, 1987.

"Computational Principles of Mobile Robotics", G. Dudek and M. Jenkin, Cambridge University Press, 2000.
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Métodos de ensino e de aprendizagem

Aulas teoricas: exposicdo dos assuntos a tratar. Aulas praticas: realizagéo de exercicios e trabalhos laboratoriais diversos que ajudem a consolidar os resultados da
aprendizagem expetaveis. Aprendizagem complementada com a realizagdo de um projeto laboratorial, a ser potenciada nas horas néo presenciais.

Alternativas de avaliagdo
- Alternativa Unica de avaliacéo. - (Ordinério, Trabalhador) (Final, Recurso, Especial)

- Exame Final Escrito - 60% (A aprovacgdo na disciplina requer a obtengao de uma nota minima de 35% no teste.)
- Trabalhos Laboratoriais - 40% (Inclui a participacédo nas aulas praticas e a discusséo dos trabalhos laboratoriais.)

Lingua em que € ministrada

Portugués, com apoio em inglés para alunos estrangeiros
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