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PRÉ-REQUISITOS: 
 ESD07 (Dinâmica de Robôs)  

CÓ-REQUISITOS: 
 MCP07 (Robótica Industrial)  

 
 

EMENTA 
 

Implementação de modelamentos de cinemática e dinâmica. Programação de 
manipuladores. Implementação de controle de posicionamento e trajetória. Simuladores. 
 

 

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

UNIDADE 1 – Revisão sobre a modelagem de manipuladores.                      4 ha   
UNIDADE 2 – Implementação de sistemas de controle de manipuladores.           6 ha 
 2.1 – Controle de posição. 
 2.2 – Controle de velocidade. 
 2.3 – Controle de trajetória. 
 2.4 – Controle de força. 
UNIDADE 3 – Programação de robôs industriais.              6 ha 

3.1 – Ambiente de programação off-line. 
3.2 – Exemplo de linguagem de programação de robôs industriais. 
3.3 – Simulação de tarefas. 

UNIDADE 4 – Principais elementos constituintes dos robôs industriais.           4 há 
 4.1 – Sensores internos 
 4.2 – Sensores externos 
 4.3 – Elementos atuadores 
 4.4 – Sistemas de transmissão de torque e movimento 
UNIDADE 5 – Células de produção robotizadas.              4 ha 
 

(São previstas ainda 6 horas-aula para a apresentação dos trabalhos.)  

 
OBJETIVOS: A disciplina deverá possibilitar ao estudante  

 

• uma melhor compreensão dos aspectos práticos relacionados aos robôs 
manipuladores; 

• estudar os subsistemas que compõem um manipulador e seus principais elementos; 
• projetar e montar um protótipo de manipulador de 4 GDL (graus de liberdade), com 

estrutura de controle aberta; 



• projetar e implementar sistemas de controle de manipuladores, quer seja por meio de 
simulações computacionais, quer seja por sua implementação em sistemas reais; 

• estudar uma linguagem de programação de robôs industriais (comerciais); 
• estudar e utilizar um ambiente de programação e simulação de robôs industriais;  
• fazer um estudo de caso de célula de produção robotizada. 
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