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DISCIPLINA: Robótica II 

Vigência: a partir de 2024/1 Período letivo: 9° Semestre 
Carga horária total: 30 h Código: SUP.2113 
CH Extensão: 0 h CH Pesquisa: 0 h 
CH Prática: 3 h % EaD: 0 % 
Ementa: Estudo de geração de trajetórias e controle de movimentos de um 

robô. Programação de robôs industriais. 

Conteúdos:  

UNIDADE I –  CINEMÁTICA DIRETA 
1.1 Matriz de rotação 
1.2 Transformações homogêneas 
1.3 Convenção de Denavit-Hartenberg 
1.4 Cinemática direta de manipuladores típicos 
1.5 Parametrização de rotação 
1.6 Programação da cinemática direta 

UNIDADE II –  CINEMÁTICA INVERSA 
2.1 O problema geral cinemática inversa 
2.2 Desacoplamento cinemático  
2.3 Cinemática inversa de posição 
2.4 Cinemática inversa de orientação 
2.5 Cinemática inversa de manipuladores típicos 
2.6 Programação da cinemática inversa 

UNIDADE III –  PLANEJAMENTO DE TRAJETÓRIAS 
3.1 Planejamento de movimento 
3.2 Descrição polinomial de trajetórias 
3.3 Trajetórias com polinômio de 3ª ordem 
3.4 Trajetórias com polinômio de 5ª ordem 
3.5 Trajetórias LSPB (Linear Segments with Parabolic Blends) 
3.6 Trajetórias para caminhos especificados por Via Points 

UNIDADE IV –  PROGRAMAÇÃO DE ROBÔS INDUSTRIAIS 
4.1 Linguagem de programação de robôs 
4.2 Programação off-line de robôs industriais 
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