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Prof. Dr. Thiago Boaventura

tboaventura@Qusp.br, (16) 3373-9387

Sala 29113, Prédio da Engenharia Mecatronica, 2° andar
Sexta-feira, 14:20 - 18:00

https://edisciplinas.usp.br/course/view.php?id=82271 (Graduagéo)

Dinamica e Mecatronica

Mostrar estado da arte em robos com pernas;

Expor conceitos bésicos de locomocao;

Apresentar técnicas de controle aplicadas em sistemas robéticos;

Introduzir algoritmos de controle baseados em modelo;

Capacitar o aluno para projetar e implementar sistemas de controle para rob6s com pernas
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CRAIG, J. J. Introduction to robotics: mechanics and control, 3/E. [S.1]: Pearson Education
India, 2009.

BUCHLI, J.; BOAVENTURA, T. Impedance control for bioinspired robots. In: Bioinspired Legged
Locomotion — Models, Concepts, Control and Applications. Elsevier, 2017. ISBN 9780128037669.
Disponivel em: <https://www.elsevier.com/books/bioinspired-legged-locomotion /sharbafi/978-
0-12-803766-9>.
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A unified view. p. 1085-1090, 2011.

Apresentagao de artigo
Elaboracgao de artigo
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Apresentagao e introducgao; Principios basicos de locomocao

Revisao de cinematica e dinAmica de robos

Controle por dindmica inversa

Din&mica e controle de robos de base flutuante
Atividade pratica #1: controle espaco de juntas
Principios do controle de interagao

Controlador de impedéncia

Controle de forga e compensagao de velocidade
Atividade pratica #2: controle espaco operacional
Feriado — Dia do Funcionario Publico

Atividade pratica #3: controle impedéncia
Estabilidade e passividade

Dindmica de robos com perna consistente com contatos
Atividade pratica #4: dindmica consistente com contatos
Atividade pratica #5: controle rob6é quadripede
Apresentacao de artigos proprios



