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Automação Industrial II
1. EMENTA

Automação e Robótica. Programação CLP´s em linguagens padronizadas IEC61131-3: ST, IL, FDB, SFC e Ladder. Entradas e Saídas analógicas e tratamento dos dados,  Contadores e Controles. Breve história da robótica. Definição de robô. Razões para a utilização de robôs. Conseqüências sociais do uso da robótica. Robôs manipuladores: características construtivas e funcionais. Estrutura dos robôs manipuladores. Coordenadas generalizadas. Graus de liberdade. Espaço de trabalho. Anatomia dos manipuladores: coordenadas cartesianas, cilíndricas, esféricas e de revolução. Métodos de Programação. Métodos de programação On-Line: programação por aprendizagem, por condução, via Teach-Pendant. Programação Off-Line. Parâmetros de Solda Robotizada.
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3. OBJETIVOS DA DISCIPLINA
Geral

Preparar o aluno de Automação Industrial a atuar em vários setores industriais, dentro de suas atribuições profissionais, mostrando-lhe de forma clara os conteúdos previstos no ementário.
Específico

Dar condições para o aluno compreender, programar e utilizar sistemas automatizados com CLPs e robôs.
4. ABORDAGENS TEMÁTICAS

	AULA
	DATA
	CONTEÚDO

	1a 
	01/08
	Introdução, programa da disciplina, bibliografia; Revisão programação Ladder.

	2a 
	08/08
	Linguagens de programação IEC61131-3: ST e IL;

	3a 
	15/08
	Linguagens de programação IEC61131-3: FDB e SFC;

	4a 
	22/08
	Aula prática: programação de CLP´s;

	5a 
	29/08
	Programação Ladder – entradas e saídas analógicas, tratamento dos dados;

	6a 
	05/09
	Programação Ladder – contadores e controles;

	7a 
	06/09
	Exercícios - Aula Semi-presencial; 

	8a 
	12/09
	Aula prática: programação de CLP´s;

	9a 
	19/09
	Aula prática: programação de CLP´s; Exercícios de Revisão;

	10a 
	26/09
	G1

	11a 
	03/10
	Introdução a robótica: histórico, definição de robô, razões para a utilização, conseqüências sociais. Robôs manipuladores: características construtivas e funcionais.

	12a 
	10/10
	Estrutura dos robôs manipuladores. Coordenadas generalizadas. Graus de liberdade. Espaço de trabalho.

	13a 
	17/10
	Anatomia dos manipuladores: coordenadas cartesianas, cilíndricas, esféricas e de revolução -Aula prática

	14a 
	24/10
	Métodos de Programação - Aula prática

	15a 
	31/10
	Programação On-Line: programação por aprendizagem, por condução, via Teach-Pendant. Programação Off-Line - Aula prática

	16a 
	07/11
	Solda Robotizada - Aula prática

	17a 
	14/11
	Aula prática

	18ª
	21/11
	G2

	19ª
	28/11
	Aula de Revisão

	20ª
	05/12
	Substituição de Grau


5. ORGANIZAÇÃO METODOLÓGICA
Conhecimentos Prévios Requeridos

Conhecimentos de programação de CLP´s, redes industriais e processos de manufatura e gestão. Disciplinas recomendadas:

- Automação Industrial I;

- Eletroeletrônica Industrial;

- Instrumentação e Controle Industrial.

Disciplinas posteriores que dependem desta

- Automação Industrial III;     
Carga horária recomendada para estudos extra-aula

Recomenda-se a alocação de: 

·  FORMDROPDOWN 
 horas semanais para leituras

·  FORMDROPDOWN 
 horas semanais para exercícios

·  FORMDROPDOWN 
 horas semanais para elaboração de resumos e relatórios

·  FORMDROPDOWN 
 horas semestrais para a implementação de projetos.
Recursos do aluno

- Computador;

- Acesso a internet. 
Procedimentos e Recursos

- Controladores Programáveis;

- Robôs.
Visitas Técnicas

- Não ocorrerá. 
6. PROCESSOS AVALIATIVOS
A avaliação constitui processo contínuo, sistemático e cumulativo. A aprendizagem do aluno será avaliada ao longo do semestre letivo e será expressa em dois graus G1 e G2.
A nota referente ao grau 1 será obtida através de trabalhos (exercícios, relatórios das aulas práticas) (20%) e de prova escrita (80%). A G1 abordará os saberes elaborados no primeiro bimestre letivo, que o habilitem a aplicar e construir e manter conhecimentos, metodologias e processos.

A nota referente ao grau 2 será obtida através de trabalhos (exercícios, relatórios das aulas práticas) (20%) e de prova escrita (80%). A prova escrita G2 englobará todo o conteúdo da disciplina, habilitando utilizar, criativamente, as aprendizagens propostas. 

O grau final do semestre resulta da média ponderada dos graus G1 e G2, sendo que G2 tem peso 2. Será aprovado o aluno que obtiver média > 6,0.

Média final =  (G1 + 2 x G2)/3  >  6,0

O aluno que obteve aproveitamento inferior a 6,0 na média ponderada entre os dois graus, tem direito a realizar prova cumulativa de recuperação para substituir um dos graus. O aluno deverá indicar ao professor antes da realização da prova em caráter definitivo o grau que deseja substituir.

Após a segunda avaliação será realizada uma revisão dos conteúdos, com a correção da avaliação G2.
O grau de substituição será constituído de uma prova escrita, que englobará todo o conteúdo do eixo estruturante. Este grau substituirá integralmente o grau desejado, e terá peso 1 e 2 conforme o grau a ser substituído seja o grau 1 ou 2, respectivamente.
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