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DISCIPLINA: Robótica
Vigência: a partir de 2025/1 Período letivo: Eletiva
Carga horária total: 30 h Código: PC_CC.62
CH Extensão: 0 h CH Pesquisa: 0 h
CH Prática: 0 h % EaD: 0 %
Ementa: Introdução aos sistemas robóticos e suas aplicações. Definições dos 
tipos de robôs. Análise dos sensores e atuadores para robótica. Modelagem de 
movimento.  Análise dos tipos de controles para robôs (PID, Fuzzy,  controle 
adaptativo).

Conteúdos

UNIDADE I – Visão geral dos sistemas robóticos
1.1. Introdução a robótica
1.2. Aplicações de robótica

UNIDADE II – Tipos de robôs
2.1.Manipuladores industriais
2.2 Robôs móveis industriais
2.3 Robôs humanoides

UNIDADE III – Sensores e atuadores para robótica
3.1. Sensores
3.2. Atuadores
3.3. Manipuladores

UNIDADE IV – Modelagem de movimento
4.1. Descrição de trajetórias
4.2. Geração de trajetórias

UNIDADE V – Controle para robôs
6.1 P.I.D.
6.2 Fuzzy
6.3 Adaptativo
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