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1. OBJETIVOS
Conhecer os tipos mais importantes de robôs manipuladores e suas aplicações.
Modelar o comportamento cinemático e dinâmico de robôs. Elaborar rotinas simples
de programação de robôs.
2. EMENTA
Introdução; Modelagem Estrutural; Estudo de Trajetórias; Acionamento de Robôs e
Controle; Aplicações.
3. PROGRAMA
1. Introdução
1.1. Definições e objetivos
1.2. Histórico da automação industrial
1.3. Classificação dos robôs 2. Modelagem estrutural
2.1. Arquitetura dos robôs e volume de trabalho
2.2. Modelagem geométrica direta
2.2.1. Transformação de coordenadas
2.2.2. Parâmetros de Denavit-Hartenberg 
2.3. Modelagem geométrica inversa
2.4. Modelagem cinemática
2.4.1. Método da linearização
2.4.2. Método da inversa generalizada
2.4.3. Método da cinemática dos sólidos
2.5. Modelagem dinâmica
2.5.1. Teoria geral (Newton-Euler)
2.5.2. Método de Lagrange
3. Estudo de trajetórias
3.1. Trajetórias ponto a ponto

Ficha de Componente Curricular Robótica (6251251)         SEI 23117.030675/2023-76 / pg. 1



3.2. Trajetórias polinomiais
3.3. Trajetórias cúbicas
4. Introdução ao estudo de efetuadores
5. Acionamento de robôs manipuladores
5.1. Carga e transmissão mecânica
5.2. Servomotores elétricos
5.3. Controle de junta
6. Aspectos gerais sobre a modelagem de estruturas robóticas paralelas
7. Atividades de Laboratório
A atividade de laboratório consiste na programação de robô industrial para a
execução de operações definidas para cada grupo de alunos, e que será
desenvolvida ao longo da disciplina.
7.1. Aspectos de segurança na operação de robôs
7.2. Comandos utilizados na programação do robô
7.3. Programação e operação de robôs
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