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EMENTA 

Introdução à robótica. Cinemática e dinâmica de manipuladores robóticos. Estudo de atuadores e sensores.            
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OBJETIVOS GERAIS 

Abordar conceitos da robótica, como cinemática, dinâmica, sensores e atuadores, permitindo ao aluno o 
entendimento e aplicação desses conceitos em manipuladores robóticos seriais. 

 

METODOLOGIA 

- Exposição didática, com a participação dos alunos e apoiada no livro texto. 

- Solução de problemas técnicos envolvendo a parte ministrada.   
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PROGRAMA 

1. Introdução à Robótica: 

1.1. Estrutura mecânica dos robôs. 

1.2. Robôs industriais. 

1.3. Modelagem, planejamento e controle 

2. Cinemática dos manipuladores robóticos: 

2.1. Matrizes de rotação. 

2.2. Ângulos de Euler. 

2.3. Matrizes de Transformação homogênea. 

2.4. Quaternions. 

2.5. Cinemática direta. 

2.6. Cinemática inversa. 

3. Dinâmica: 

3.1. Formulação de Lagrange. 

3.2. Outros métodos de obtenção das equações de movimento. 

3.3. Dinâmica direta. 

3.4. Dinâmica inversa. 

4. Atuadores e Sensores. 

4.1. Transmissões. 

4.2. Servomotores. 

4.3. Amplificadores de potência. 

4.4. Fontes de potência. 

4.5. Acionamentos elétricos. 

4.6. Controle de posição. 

4.7. Transdutores de posição e velocidade. 

 


