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1. OBJETIVOS

Conhecer os tipos mais importantes de rob6s manipuladores e suas aplicacdes.
Modelar o comportamento cinematico e dinamico de robds. Elaborar rotinas simples

de programacao de robos.
2. EMENTA

Introducdo; Modelagem Estrutural; Estudo de Trajetérias; Acionamento de Robos e

Controle; Aplicacoes.

3. PROGRAMA

1. Introducao

1.1. Definicbes e objetivos

1.2. Histérico da automacao industrial

1.3. Classificacao dos rob6s 2. Modelagem estrutural
2.1. Arquitetura dos robos e volume de trabalho
2.2. Modelagem geométrica direta

2.2.1. Transformacao de coordenadas

2.2.2. Parametros de Denavit-Hartenberg

2.3. Modelagem geométrica inversa

2.4. Modelagem cinematica

2.4.1. Método da linearizacao

2.4.2. Método da inversa generalizada

2.4.3. Método da cinematica dos sélidos

2.5. Modelagem dinamica

2.5.1. Teoria geral (Newton-Euler)

2.5.2. Método de Lagrange

3. Estudo de trajetdrias

3.1. Trajetorias ponto a ponto




3.2. Trajetorias polinomiais

3.3. Trajetdrias cubicas

4. Introducao ao estudo de efetuadores

5. Acionamento de rob6s manipuladores

5.1. Carga e transmissao mecanica

5.2. Servomotores elétricos

5.3. Controle de junta

6. Aspectos gerais sobre a modelagem de estruturas robdticas paralelas
7. Atividades de Laboratorio

A atividade de laboratério consiste na programacao de robé industrial para a
execucao de operacdes definidas para cada grupo de alunos, e que sera
desenvolvida ao longo da disciplina.

7.1. Aspectos de seguranca na operacao de robos
7.2. Comandos utilizados na programacao do robd
7.3. Programacao e operacao de robos

4. BIBLIOGRAFIA BASICA

TSAI, Lung-Wen. Robot analysis: the mechanics of serial and parallel manipulators. New
York: John Wiley & Sons, c1999.

ANGELES, Jorge. Fundamentals of robotic mechanical systems: theory, methods, and
algorithms. 3rd ed. New York: Springer, c2007.

PAUL, Richard P. Robot manipulators: mathematics, programming and control
Cambridge: MIT Press, c1981.

5. BIBLIOGRAFIA COMPLEMENTAR
MARTINS, Agenor de Sousa. O que é robética. 2. ed. Sao Paulo: Brasiliense, 2007.
ALVES, Jodo Bosco da Mota. Controle de rob6. Campinas: CARTGRAF, 1988.

GONCALVES, Rogério Sales. Estudo de rigidez de cadeias cinematicas fechadas. 2009.
263 f. Tese (Doutorado em Engenharias) - Universidade Federal de Uberlandia, Uberlandia,
20009.

GONCALVES, Rogério Sales. Robo mével suspenso por fio com pernas de comprimentos
variaveis. 2006. 89 f. Dissertacao (Mestrado em Engenharias) - Universidade Federal de
Uberlandia, Uberlandia, 2006.

CARVALHO, J. C. M. Contribuicao ao Estudo de Robos Manipuladores. 1986. Dissertacao
(Mestrado em Engenharia) - Universidade Federal de Uberlandia, Uberlandia, 1986.

MATARIC, Maja J. Introducao a robdtica. Sao Paulo: Editora Blucher, 2014. E-book.
Disponivel em: https://integrada.minhabiblioteca.com.br/#/books/9788521208549/. Acesso
em: 23 ago. 2024.

WARREN, John-David; ADAMS, Josh; MOLLE, Harald. Arduino para robotica. Sdo Paulo: Editora
Blucher, 2019. E-book. Disponivel em:
https://integrada.minhabiblioteca.com.br/#/books/9788521211532/. Acesso em: 23 ago. 2024.

JUNIOR, Flavio L P. et al. Robética. Porto Alegre: Grupo A, 2019. E-book. Disponivel em:
https://integrada.minhabiblioteca.com.br/#/books/9788595029125/. Acesso em: 23 ago. 2024.

6. APROVACAO



Fernando Lourenco de Souza Elaine Gomes Assis

Coordenador(a) do Curso de Graduacao em Diretor(a) da Faculdade de
Engenharia Mecatrdnica Engenharia Mecanica

1.
Sel o
assinatura i
eletrbnica

Documento assinado eletronicamente por Fernando Lourenco de Souza,
Coordenador(a), em 23/04/2025, as 17:25, conforme horario oficial de Brasilia,
com fundamento no art. 62, § 12, do Decreto n® 8.539, de 8 de outubro de 2015.

sel

eletrénica

Documento assinado eletronicamente por Elaine Gomes Assis, Diretor(a), em
24/04/2025, as 11:15, conforme horério oficial de Brasilia, com fundamento no art.
62, § 19, do Decreto n2 8.539, de 8 de outubro de 2015.

e,

L) 5_“1 . A autenticidade deste documento pode ser conferida no site

b hitps://www.sei.ufu.br/sei/controlador_externo.php?
acao=documento_conferir&id_orgao_acesso_externo=0, informando o cédigo
% verificador 6251251 e o c4digo CRC 60048E51.

Referéncia: Processo n? 23117.030675/2023-76 SEl n© 6251251


http://www.planalto.gov.br/ccivil_03/_Ato2015-2018/2015/Decreto/D8539.htm
http://www.planalto.gov.br/ccivil_03/_Ato2015-2018/2015/Decreto/D8539.htm
https://www.sei.ufu.br/sei/controlador_externo.php?acao=documento_conferir&id_orgao_acesso_externo=0

	Ficha de Componente Curricular Robótica (6251251)

