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Rob0

Conceito data do inicio da historia
— Mitos faziam referéncia a mecanismos que ganhavam vida

Primeiros modelas de robos

— Civilizacdo grega

— Figuras com aparéncia humana e/ou animal

— Usavam sistemas de pesos e bombas pneumaticas

Pesquisas com objetivo de atribuir funcoes aos
robOs que fossem@o encontro dis necessidades
Aumanas -

O termorobd

— palavra tcheca

— “robota” = trabalho forcade '

— PecaR. U. R. (1924) do escritor tcheco Karel Capek (1890-

1938)
— Naqual o mvento r'ﬂ alhadores a partir de
pedacos de material biologic
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Rob0

e Definicdo do RIA (Robotics Industry Association, EUA)

“Um rob6 e um manipulador multifuncional reprogramavel
projetado para movimentar materiais, pecas, ferramentas ou
dispositivos especiais.seguindo movimentos programados
variaveis, tendapor objetivo a realizacao de tarefas variadas”

e Definicdo do JIRA (Japanese Industrial Robot
Association, Japao)

— Classe 1: Dispositivo com varios graus de liberdade, totalmente
controlados por um o&g'ador

= %sse 2: Dispositivo que executa automaticamente sucessivos
estagios de uma tarefa de acordo comum meétodo dificil de ser
modificado.

— Classe 3: Classe 2 com método de facil modificacao pelo
operador.

— Classe 4: Executa a tarefa de forma automatica, desde que a
tarefa seja antes Inte te ex ada pelo operador.

— Classe 5: Executa a ta tgmatlca com operador
precisando apenas fornecer u a para sua execucgao.

— Classe 6: Executa a tarefa de forma"autonoma com a habilidade
de executar a tarefa mesmo que ocmcra modlflcagoes no
ambiente.
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Rob0
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e Definicao geTaI

— e i

Dispositivo ou r%rupo de dispositivos,

eletronicos, el meeanicos ou biomecanicos
§capazes de rea I tarefas demaneira

auto ga preée-programada, oUu atraves de

cont humano. :
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Rob0

= Grau de liberdade (juntas)
— Prismaticas ou lineares
— de revolucao ou-rotacionais
— esféricas

Junta esférica
(bola e encaixe).
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Rob0d

- Juntas combinadas

= Juntas rotacionais'substituindo a junta
esférica

JUNTAS DESLIZANTES E

) AX1S 1

.
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Robotica

= Ramo da tecnelogia que engloba mecanica,
eletroeletronica e computacao, responsavel pelo
estudo construcao e cencepcao de sistemas
roboticos.

« Impulsionada pela busca por:
— Automatizacao deprocessos;
rRedugéo de custos; ' _-!4
1 Aumég}&na producdo; -
— Evolucao tecnolodgica.
= Relevancia (Multidisciplinaridade) X
— Fisica;

— Matematica; "'"q '

- o ?

— Mecanica;
- e, -__:“

— Eletoeletronia; =

=

13 s = -
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Robodtica Movel

e Expansao do concelito;

— 1S0O 10218: “Uma maquina manipuladora, com
varios graus de liberdade, controlada
automaticamente, reprogramavel,

multifuncional, que pode ter base fixa ou movel,
para utilizacao em aplicagoes de automacao
Industrial™. < :

IH-.
= Eesloecangento no ambiente"'—-

< Novas areas de atuacao;

= :Su rge o rob6 mévek: .PE!

RobGO dotado da capacidade g'll-ocomoc;éio.
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Rob0os Subaqguaticos
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Rob0Os Espacials
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Aplicacoes
ot -

Os robos tefdem a Substituir o homem em
tarefas envolvendo.altos niveis de:

<Calor ou ruig); -
-=Gases toxic u ambientes insalubres;
s " T
- s{pﬁgo fisico extremo; :
-=Trabalhos monotonos, repetitivos.
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Aplicacoes
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= Monltoramentﬂ a

- ﬁplo%o

- Busca e resgate;
- Entretemmento
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= Educativas; "‘
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Estrutura basicade um robo movel

Captam (possivelmente
de forma parcial) o estado
do sistema (robd + am-
biente externo).

——Sensores

Modificam o estado do mundo
Atuadores i
(sistema).
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Sensores
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Mapeamento do Ambiente

- Ambiente previamente conhecido
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Mapeamento do Ambiente

= Ambiente estatico desconhecido
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Mapeamento do Ambiente

= Ambiente estatico desconhecido
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Mapeamento do Ambiente

- Ambiente estatico desconhecido
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Mapeamento do Ambiente

- Ambiente estatico desconhecido
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Mapeamento do Ambiente

- Ambiente estatico desconhecido
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Mapeamento do Ambiente

e Ambiente estatlco desconheudo

—
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Mapeamento do Ambiente

e Ambiente estatico desconhecido
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Mapeamento do Ambiente

- Ambiente estatico desconhecido
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Mapeamento do Ambiente

- Ambiente estatico desconhecido

na Cientifica, Tecnolégica e Cultural

U v.Er&dafde-EeQeral do Vale do _S_|ao F_r_@msco



Mapeamento do Ambiente

- Ambiente estatico desconhecido
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Mapeamento do Ambiente

- Ambiente estatico desconhecido
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41 v, | s o o ]
U V.ErS|dade-.F-eg_eral do Vale do _S_go F_r_@msco



Mapeamento do Ambiente

- Ambiente estatico desconhecido
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Mapeamento do Ambiente

= Localizacdo em ambiente previamente

conhecido 1\
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Mapeamento do Ambiente

= Localizacdo em ambiente estatico
desconhecido™
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Mapeamento do Ambiente

= Localizacdo em ambiente estatico
desconhecido™
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Mapeamento do Ambiente

= Localizacdo em ambiente estatico
desconhecido™ @
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Mapeamento do Ambiente

= Localizacdo em ambiente estatico

desconhecido™ =
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Mapeamento do Ambiente

= Localizacdo em ambiente estatico
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Mapeamento do Ambiente

- Locallza(;ao em ambiente estatico
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Mapeamento do Ambiente

= Localizacdo em ambiente estatico
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Mapeamento do Ambiente

= Localizacdo em ambiente estatico
desconhecido — .
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Mapeamento do Ambiente
= | ocalizacaeemambiente estatico

desconhecido . ol
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Mapeamento do Ambiente

= | ocalizacaeemambiente estatico
desconhecido .
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Mapeamento do Ambiente

= Localizacdo em ambiente estatico
desconhecido "
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Mapeamento do Ambiente

= Localizacdo em ambiente estatico
desconhecido
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Mapeamento do Ambiente

= Definicdo de trajetoria em ambiente
previamente conhecido 1\
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Simuladores
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RoboCode

_ Robo€up Soccer Server
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Visdo global de uma pa
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Lego MindStorms NTX
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