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EMENTA  

Identificar os principais tipos de robôs existentes. Compreender os conceitos básicos dos robôs manipuladores industriais 

e identificar aspectos construtivos dos manipuladores robóticos. Compreender os princípios técnicos de montagem e 

configuração dos robôs manipuladores industriais, como também formas de programação. Desenvolver práticas 

educacionais com apoio de softwares, programação de tarefas e simulação de tarefas. 

 

     

Curso Período Eixo Obrigatória Optativa 

Engenharia de Computação 3º Sistemas Embarcados  X 

  

INTERDISCIPLINARIDADES 

Prerrequisitos: Sistemas Digitais para Computação, Lab. de Sistemas Digitais para Computação, Fundamentos de 

Programação II e Lab. de Fundamentos de Programação II 

Correquisitos:  

 

 

Objetivos: A disciplina deverá possibilitar ao estudante 

1 Conhecer o histórico da evolução dos robôs.  

2 Identificar os principais tipos de robôs existentes. 

3 Experimentar a montagem física de um robô (linha educacional). 

4 Conhecer os princípios da manipulação robótica e a sua fundamentação teórica. 

5 Criar programas básicos para robôs manipuladores. 

6 Criar tarefas, práticas, simples que representam um processo de automação com robôs. 

7  

8  
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Unidades de ensino 
Carga Horária 

Horas-aula 

1 

INTRODUÇÃO – Conceitos e histórico. Classificação (robôs móveis e robôs fixos). Aplicações.  

Aspectos construtivos de manipuladores robóticos. Robôs industriais (juntas robóticas, tipos de 

juntas, graus de liberdade). Classificação de manipuladores robóticos. Estrutura cinemática.  

Aspectos geomeétricos do robô. Sensores. Acionamento e controle. Efetuadores. 

2 

2 

NOÇÕES DE MODELAGEM CINEMÁTICA – Sistemas de referência. Sistemas de coordenadas 

utilizados em células robotizadas. Modelo geométrico. Robô elementar: pêndulo simples. Robô 

com dois graus de liberdade: pêndulo duplo. 

2 

3 

NOÇÕES DE GERAÇÃO DE TRAJETÓRIAS – Arquitetura de controle e geração de movimentos 

de um robô. Controle de trajetórias. Controle ponto-a-ponto (PTP). Controle por trajetória 

contínua. 

2 

4 
NOÇÕES DE ANÁLISE DE DESEMPENHO – Critérios utilizados na seleção de robôs. Precisão 

e repetibilidade. Características de desempenho. 
2 

5 

PROGRAMAÇÃO DE ROBÔS INDUSTRIAIS – Linguagem de programação. Painel de 

acionamento e controle. Métodos de programação de robôs industriais. Programação de tarefas 

em robôs industriais. Programação off-line de robôs industriais. Práticas de programação. 

2 

6 ROBÔS – Linha educacional. 4 

7 
PRÁTICAS – Montagem de um robô e apresentação da IDE de comandos. Programação de 

tarefas. Programação e comandos para execução de desafios. 
16 

8   

9   

10   

11   

12   

Total: 30 
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