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EMENTA 
Histórico da robótica. Tipos de robôs e juntas robóticas. Coordenadas homogêneas e matrizes de transformação. 

Movimento de corpo rígido. Cinemática direta e inversa. Notação de Denavit-Hartenberg. Jacobianos. Espaço de 

configurações. Planejamento de movimento: métodos geométricos, baseados em funções de potencial e em 

grafos. Dinâmica de robôs móveis e manipuladores. Geração de trajetórias. Arquiteturas de controle. Controle de 

posição, de velocidade. Controle linear e não-linear. Tipos de atuadores e sensores. Linguagens de 

programação. Aulas em laboratório. 

OBJETIVOS 
O propósito deste curso é introduzir o aluno aos conhecimentos básicos de modelagem, planejamento de 

trajetórias, controle e projeto de sistemas robóticos. Apresentar uma visão geral dos aspectos relevantes em 

cinemática espacial e planar, dinâmica e controle de manipuladores e robôs móveis. Capacitar o aluno tanto do 

ponto de vista matemático quanto tecnológico. 

CONTEÚDO PROGRAMÁTICO 
 Introdução à Robótica; 

 Matrizes de rotação; 

 Tipos de rotação; 

 Quaterinon; 

 Matriz de transformação homogênea; 

 Equações de Transformações; 

 Cinemática direta –Parâmetros que caracterizam os elos; 

 Cinemática direta – Atribuição dos referenciais; 

 Cinemática direta – Determinação da matriz de Transformação Homogênea de Manipuladores seriais; 

 Cinemática Inversa – Método Algébrico e Método Geométrico; 

 Jacobiano – Transformação de velocidades; 

 Dinâmica de manipuladores: Distribuição de massa, determinação de torques (método iterativo e método 

analítico), levantamento da equação dinâmica; 

 Geração de Trajetórias; 

 Controle de manipuladores. 



METODOLOGIA DE ENSINO 
 Aulas teóricas: Aulas expositivas com o uso de Datashow; 

 Aulas de exercícios; 

 Aulas de laboratório:  

o Simulações utilizando o toolbox de robótica;  

o Uso do Manipulador ED7220C;  

o Uso do Moway. 

 Seminários; 

 Atendimentos: Quinta-Feira, 15h00 às 17h00h. 

CONTROLE DE FREQUÊNCIA E CRITÉRIOS DE AVALIAÇÃO 
 Prova 1: 25 pontos; 

 Prova 2: 25 pontos; 

 Laboratório - 20 pontos: 

o Simulações Matlab:  Entrega dos códigos-fonte em até 24 horas após a aula prática; 

o Atividades no lab. Robótica: Presença e participação. 

 Trabalho teórico - 15 pontos: 

o Presença [60%]; 

o Participação na apresentação oral do trabalho [25%]; 

o Adequação ao tempo estipulado (a ser definido no momento oportuno) [5%];  

o Entrega do trabalho no prazo estipulado (a ser definido no momento oportuno) [10%]. 

 Trabalho prático – 15 pontos; 

o Presença [30%]; 

o Participação na apresentação oral do trabalho [35%]; 

o Adequação ao tempo estipulado (a ser definido no momento oportuno) [5%];  

o Entrega do trabalho no prazo estipulado (a ser definido no momento oportuno) [10%]; 

o Avaliação do relatório: Introdução, fundamentação teórica, materiais e métodos, resultados, 

discussão dos resultados, conclusão e referências bibliográficas [20%].  

 Avaliações substitutivas: Aos discentes que perderam uma avalição; 

o Substitutiva 1: Envolverá o mesmo conteúdo abordado na Prova 1 – 25 Pontos; 

o Substitutiva 2: Envolverá o mesmo conteúdo abordado na Prova 2 – 25 Pontos; 

Obs: Haverá a oportunidade de reposição de uma aula de laboratório. Essa reposição deverá ser feita de forma 

presencial, no laboratório de robótica. 

 

Controle de frequência: Em todas as aulas a chamada será realizada por meio da assinatura de lista de 

presença. Após cada aula os discentes poderão acessar o SIGAA para verificar o lançamento da presença. Os 

discentes que apresentarem frequência inferior a 75% serão reprovados. 
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