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CAMPUS TIMOTEO

DISCIPLINA: Tépicos Especiais em Sistemas Embarcados:

Introducdo a Robotica

CODIGO: GTO7SEMO001.1

Inicio: 08/2025

Carga Horaria: Total: 30 horas-aula Semanal: 02 aulas Créditos: 02
Natureza: Tedrico-prética

Area de Formacéo - DCN: Profissionalizante

Competéncias/habilidades: CO01, C2, C03, C11

Departamento que oferta a disciplina: DECOMTM

EMENTA

Identificar os principais tipos de robds existentes. Compreender os conceitos basicos dos robés manipuladores industriais
e identificar aspectos construtivos dos manipuladores robdticos. Compreender os principios técnicos de montagem e
configuragdo dos rob6s manipuladores industriais, como também formas de programacgdo. Desenvolver praticas
educacionais com apoio de softwares, programacao de tarefas e simulacao de tarefas.

Curso Periodo Eixo Obrigatoria

Optativa

Engenharia de Computacdo 3° Sistemas Embarcados

X

INTERDISCIPLINARIDADES

Prerrequisitos: Sistemas Digitais para Computacéo, Lab. de Sistemas Digitais para Computac¢do, Fundamentos de

Programacdo Il e Lab. de Fundamentos de Programacéo Il

Correquisitos:

Objetivos: A disciplina devera possibilitar ao estudante

1

Conhecer o histérico da evolugéo dos robds.

Identificar os principais tipos de robds existentes.

Experimentar a montagem fisica de um robé (linha educacional).

Conhecer os principios da manipulagdo robdtica e a sua fundamentagéo tedrica.

Criar programas basicos para robds manipuladores.

Criar tarefas, praticas, simples que representam um processo de automagao com robds.
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Unidades de ensino

Carga Horaria

Horas-aula

INTRODUGAO — Conceitos e histérico. Classificagdo (robds méveis e robds fixos). Aplicagbes.

1 Aspectos construtivos de manipuladores roboéticos. Robds industriais (juntas roboticas, tipos de ”
juntas, graus de liberdade). Classificacdo de manipuladores robdticos. Estrutura cinematica.
Aspectos geomeétricos do robd. Sensores. Acionamento e controle. Efetuadores.
NOCOES DE MODELAGEM CINEMATICA — Sistemas de referéncia. Sistemas de coordenadas

2 |utilizados em células robotizadas. Modelo geométrico. Rob6 elementar: péndulo simples. Robd 2
com dois graus de liberdade: péndulo duplo.
NOCOES DE GERACAO DE TRAJETORIAS — Arquitetura de controle e geracdo de movimentos

3 |de um robd. Controle de trajetdrias. Controle ponto-a-ponto (PTP). Controle por trajetéria 2
continua.

4 NOCOES DE ANALISE DE DESEMPENHO — Critérios utilizados na selecéo de robds. Preciséo 5
e repetibilidade. Caracteristicas de desempenho.
PROGRAMACAO DE ROBOS INDUSTRIAIS — Linguagem de programacdo. Painel de

5 |acionamento e controle. Métodos de programacéo de robds industriais. Programacao de tarefas 2
em robds industriais. Programagcéo off-line de rob6s industriais. Praticas de programacéo.

6 |ROBOS — Linha educacional. 4

7 PRATICAS — Montagem de um robd e apresentagéo da IDE de comandos. Programacéo de 16
tarefas. Programacgéo e comandos para execucéo de desafios.

8

9

10

11

12

Total: 30
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Bibliografia Basica

1

ADAMS, Josh; MOLLE, Harald. Arduino para robética. 1. ed. Sao Paulo: Blucher, 2019. E-book. (1 recurso online).
ISBN 9788521211532. Disponivel em: https://middleware-bv.am4.com.br/SSO/cefet/9788521211532

ROMANO, Vitor Ferreira. Robética industrial: aplicagdo na industria de manufatura e de processos. Sdo Paulo:
Edgard Blucher, 2002. 256 p. ISBN 85-212-0315-2

ROSARIO, Jodo Mauricio. Principios de mecatrénica. Sdo Paulo: Pearson Education do Brasil, c2005. x, 356 p., il.
ISBN 9788576050100

Bibliografia Complementar

1 | ALVARO CROVADOR. Fisica aplicada & robdtica. Contentus, 2020. E-book. (79 p.). ISBN 9786557456217.
Disponivel em: https://middleware-bv.am4.com.br/SSO/cefet/9786557456217

2 |ICLEIA SANTOS. Projeto pedagdgico com robética. Contentus, 2020. E-book. (106 p.). ISBN 9786557455722.
Disponivel em: https://middleware-bv.am4.com.br/SSO/cefet/9786557455722

3 | MATARIC, Maja J. Introducdo a robdtica. Editora Blucher, 2014. E-book. (368 p.). ISBN 9788521208549.
Disponivel em: https://middleware-bv.am4.com.br/SSO/cefet/9788521208549

4 | SILVA, Luis Rogério da. Robdtica para o ensino fundamental 1: criatividade e letramento. Sdo Paulo, SP: Blucher,
2024. E-book. (1 recurso online). ISBN 9788521221265
Disponivel em: https://middleware-bv.am4.com.br/SSO/cefet/9788521221265

5 | THAYSE ZERGER GONCALVES DIAS. Cinesiologia, biomecénica e robdtica. Contentus, 2021. E-book. (96 p.).

ISBN 9786559351244
Disponivel em: https://middleware-bv.am4.com.br/SSO/cefet/9786559351244
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