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PRÉ-REQUISITOS: 
 ESD06 (Dinâmica das Máquinas)  

CÓ-REQUISITOS: 
 (Não há)  

 
 

EMENTA 
 

Introdução. Geometria de robôs manipuladores. Sistemas de coordenadas referenciais. 
Representação por Denavit-Hartenberg. Ângulos de Euler. Formulação matemática de um 
manipulador. Equação cinemática de um manipulador. Introdução à mecânica analítica. 
Equações de Lagrange de um manipulador. 
 

 

CONTEÚDO PROGRAMÁTICO: Unidade / Sub-unidade / Nº de aulas por conteúdo 
 

UNIDADE 1 – Introdução aos robôs manipuladores. Classificação de acordo               4 ha  
com a geometria e os tipos articulações.                              

UNIDADE 2 – Sistemas de coordenadas referenciais.              6 ha 
 2.1 – Descrição de transformações de translação e rotação.  
 2.2 – Representação por matrizes homogêneas. 
 2.3 – Representação de orientações. Ângulos de Euler. 
UNIDADE 3 – Cinemática direta.                 8 ha 

3.1 – Descrição de elos e conexões. 
3.2 – Modelagem pelo método de Denavit-Hartenberg. 
3.3 – Exemplos de estrutura de manipuladores. 

UNIDADE 4 – Cinemática inversa. Exemplos e soluções.             6 ha 
UNIDADE 5 – Cinemática diferencial.              10 ha 
 5.1 – Velocidade linear e rotacional. 
 5.2 – Propagação de velocidade de elo para elo. 
 5.3 – Matrizes Jacobiano. 
 5.4 – Singularidades.  
UNIDADE 6 – Dinâmica de manipuladores.             12 ha 
 6.1 – Aceleração de um corpo rígido. Distribuição de massa. 
 6.2 – Equação de Newton e equação de Euler. 
 6.3 – Formulação de Lagrange. 
 6.4 – Dinâmica direta e inversa. 
UNIDADE 7 – Planejamento de trajetória                                                      8 ha 
(São previstas ainda 6 horas-aula para realização de provas sobre o conteúdo ministrado.) 



OBJETIVOS: A disciplina deverá possibilitar ao estudante:  
 

• uma melhor compreensão em relação aos robôs manipuladores; 
• a especificação e utilização de sistemas de coordenadas como base para a descrição 

de posição, orientação e transformação de corpos rígidos; 
• um conhecimento e aprofundamento sobre a modelagem cinemática direta e inversa 

de manipuladores; 
• um melhor conhecimento sobre a modelagem do deslocamento de partes 

constituintes de um manipulador;  
• a consolidação de conceitos por meio da aplicação do Jacobiano; 
• um aprendizado sobre formulações referentes à dinâmica de manipuladores, com 

aplicação em exemplos; 
• a descrição de caminhos e geração de trajetórias de movimentação de robôs. 
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