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Ementa: Histórico do desenvolvimento de robôs. Definições e conceitos 
fundamentais. Classificação dos robôs e seus componentes constituintes. 
Estudo do espaço de trabalho e tipos de manipuladores. Noções sobre 
operação e programação de robôs manipuladores. O uso de software para 
simulação de robôs industriais. Estudo dos sensores e atuadores utilizados em 
robótica. Estudo dos sistemas flexíveis de manufatura (FMS): conceito, 
aplicações, vantagens e desvantagens, planejamento e implementação, 
aplicabilidade. Layout de diferentes tipos de FMS. Desenvolvimento de projeto 
de manipulador robótico. 

 
Conteúdos 
 
UNIDADE I – Robótica 

1.1 Histórico do desenvolvimento de robôs  
1.2 Definições e conceitos fundamentais  
1.3 Classificação dos robôs e seus componentes constituintes  
1.4 Espaço de trabalho  
1.5 Tipos de manipuladores: cartesiano, cilíndrico, esférico, 
articulado 
1.6 Conceitos sobre planejamento da trajetórias de robôs 
1.7 Operação e programação de robôs manipuladores 
1.8 Software para simulação de robôs industriais 
1.9 Sensores e atuadores utilizados em robótica 

 
UNIDADE II – Sistemas flexíveis de manufatura (FMS) 

2.1 Conceito de FMS 
2.2 Aplicações de FMS na indústria: vantagens e desvantagens 
2.3 Layout de diferentes tipos de FMS: em linha, circular, escada, 

campo aberto, célula centralizada em robô 
2.4 Aspectos de planejamento e projeto do FMS 
2.5 Aspectos operacionais do FMS 

 
UNIDADE III – Desenvolvimento de projeto de manipulador robótico 

3.1 Definição e escopo do Projeto 
3.2 Projeto Mecânico 
3.3 Projeto Eletrônico 
3.4 Projeto de Software 
3.5 Montagem e testes do manipulador 
3.6 Apresentação do projeto 
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