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DISCIPLINA: Robótica Industrial 
Vigência: a partir de 2023/1 Período letivo: eletiva 
Carga horária total: 60h Código: SUP.3459 
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Ementa: Introdução à robótica industrial contemplando o estudo de descrição 
espacial, transformações e cinemática dos manipuladores. Análise da dinâmica 
dos manipuladores e estudo da geração de trajetórias. Realização de projeto de 
mecanismos dos manipuladores e estudo do seu controle linear. Aplicação de 
linguagens e sistemas de programação de robôs. 
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5.4 Equação de Newton, equação de Euler 
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