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PRÉ-REQUISITOS: 
 ESD07 (Dinâmica de Robôs)  

CÓ-REQUISITOS: 
 (Não há)  

 
 

EMENTA 
 

Descrição de aplicações de robôs. Células de produção robotizadas. Configurações de 
manipuladores. Controle de movimento e trajetória. 
 

 

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

UNIDADE 1 – Geração de trajetórias de robôs manipuladores.                           6 ha   
UNIDADE 2 – Controle de manipuladores.                6 ha 
 2.1 – Controle aplicado a manipuladores.  
 2.2 – Controle de posição e velocidade. 
 2.3 – Controle de trajetória. 
 2.4 – Controle de força. 
UNIDADE 3 – Programação de robôs industriais.              6 ha 
UNIDADE 4 – Aplicações de robôs industriais.               4 ha 
UNIDADE 5 – Células de produção robotizadas.              2 ha 
 

(São previstas ainda 4 horas-aula para realização de provas sobre o conteúdo ministrado.)  

 
OBJETIVOS: A disciplina deverá possibilitar ao estudante  

 

• complementar seus conhecimentos teóricos básicos sobre robôs manipuladores; 
• a especificação e utilização de sistemas de coordenadas como base para a descrição 

de posição, orientação e transformação de corpos rígidos; 
• um aprofundamento sobre a modelagem cinemática de manipuladores, bem como 

sua aplicação; 
• a consolidação de conceitos por meio da aplicação do Jacobiano; 
• a aplicação do que foi aprendido sobre formulações referentes à dinâmica de 

manipuladores; 
• a descrição de caminhos e geração de trajetórias de movimentação de robôs; 
• o projeto de sistema de controle a ser aplicado num manipulador experimental; 
• o estudo de uma linguagem de programação de robô; 
• o estudo de algumas das aplicações de robôs na indústria e de células de produção. 
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