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Ementa: Conceitos de robótica. Classificação dos robôs. Arquitetura genérica de robôs. 
Aplicabilidade de robôs em células de trabalho. Modelagem de robôs. Técnicas de controle de 
sensoriamento, posicionamento e movimentação de robôs. Técnicas de programação de robôs. 
Conteúdo programático: 

1. Introdução 
a) Definições; 
b) Classificação de robôs industriais; 
c) Aplicações. 

2. Descrições espaciais de um corpo rígido  
a) Posição, orientação e sistema de referência; 
b) Transformações Homogêneas. 

3. Cinemática direta 
4. Cinemática inversa 
5. Cinemática diferencial 

a) Velocidade linear e rotacional de corpos rígidos; 
b) Velocidade angular; 
c) Jacobiano do manipulador. 

6. Dinâmica de robôs manipuladores 
7. Geração de trajetórias 
8. Controle de robôs manipuladores 
9. Aplicações com inteligência artificial 

Objetivos: Fazer com que o estudante compreenda os fundamentos básicos da robótica, 
aplicando-os à resolução de problemas práticos de engenharia. 
Metodologia: Aulas expositivas, exercícios e trabalhos (aprendizagem baseada em projetos). 
Atividades avaliativas:  
Serão realizadas duas provas (B1 e B2). Além disso, os alunos deverão realizar e apresentar o 
trabalho prático multidisciplinar (T1 e T2). Alunos que obtiverem média M  6.0 serão 
aprovados, sendo 



 

 , sendo 40% provas e 60% trabalhos. 

As atividades de cada grupo de trabalho serão discutidas e definidas nas duas primeiras 
semanas de aula. Serão avaliados o trabalho redigido, a apresentação e os resultados 
experimentais. 
Cronograma:  
   Conteúdo Programático (1) a (4) de 11/03 a 24/04; (5) a (9) de 01/05 a 01/07; 
   Primeira avaliação teórica (B1): 13/05; 
   Primeira etapa do trabalho (T1): 22/05; 
   Segunda etapa do trabalho (T2): 26/06; 
   Segunda avaliação teórica (B2): 03/07; 
   Substitutiva ou exame final: 17/07. 
Grupos de Trabalho 

(1) Elaboração de apostila para práticas com Lego EV3 por meio do Matlab (T1) e 
LabVIEW (T2); 

(2) Robô educacional (3GDL+3GDL): adição de três graus de liberdade para orientação 
(T1) – incluso controle ponto a ponto, CD e CI – e controle cinemático de posição e de 
orientação (T2); 

(3) Robô Mitsubishi (5GDL): programação de tarefas por meio de visão computacional 
sem orientação (T1) e idem com orientação (T2); 

(4) Robô tipo Segway: estabilidade do sistema (T1) e seguimento de trajetória (T2); 
(5) Robô de pêndulo tipo carro: estabilidade do sistema (T1) e seguimento de trajetória 

retilínea (T2); 
(6) Robô de duas rodas do tipo diferencial 1: reconhecimento por meio de visão 

computacional da posição, orientação e trajetória percorrida – caminho e velocidades 
(T1) e decisão autônoma de trajetória com base no reconhecimento de obstáculos (T2); 

(7)  Robô de duas rodas do tipo diferencial 2: mapeamento do meio ambiente por meio de 
sensor sonar (T1) e decisão autônoma de trajetória com base no mapa identificado 
(T2); 
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