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Ementa

Fundamentos de robótica de manipuladores

Modelagem e representação espacial 

Cinemática direta e inversa e da velocidade 

Planejamento de movimento 

Introdução a robôs industriais 

  Conteúdo

Unidade T P To

1.Fundamentos de robótica de manipuladores

1.História da robótica
2.Tipos de robôs
3.Classificação dos manipuladores robóticos

3h 0h 3h

2.Modelagem e representação espacial 6h 0h 6h
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1.Representação de posição e rotação
2.Matrizes de rotação e suas composições
3.Movimento de um corpo rígido
4.Transformações homogêneas

3.Cinemática direta e inversa e da velocidade 

1.Cadeia cinemática
2.Cinemática direta e inversa da posição
3.Notação de Denavit-Hartenberg
4.Inversa da posição e orientação: abordagem geométrica
5.Cinemática direta e inversa da velocidade
6.Matriz antissimétrica
7.Velocidade angular e linear de um corpo rígido
8.Adição de velocidade angular e linear
9.Jacobiano geométrico e analítico

10.Jacobiano inverso

12h 0h 12h

4.Planejamento de movimento 

1.Estratégia de controle de movimento
1.Posicionamento
2.Seguimento de caminhos
3.Rastreamento de trajetórias

2.Estratégias com restrição temporal
1.Polinomial
2.Trecho de velocidade constante
3.Bang-bang

6h 0h 6h

5.Introdução a robôs industriais 

1.Modelos comerciais e seus componentes
2.Planejamento de movimento
3.Programação de robôs comerciais
4.Simuladores e Ambientes de desenvolvimento
5.Aplicações 

18h 0h 18h

Total 45h 0h 45h

Teórica (T); Prática (P); Total (To);
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