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DISCIPLINA: Introdução à Robótica 

Vigência: a partir de 2027/1 Período letivo: 3º Semestre 

Carga horária total: 75h Código: TEC.5226 

 CH não presencial: 15h 

Ementa: Estudo dos conceitos introdutórios sobre robótica industrial e suas 
aplicações em automação. Caracterização e diferenciação dos atuadores, 
sensores e controladores empregados em manipuladores robóticos. Análise 
das representações e transformações entre diferentes sistemas de 
coordenadas no espaço de trabalho tridimensional. Estudo da cinemática de 
manipuladores robóticos industriais. Análise dos métodos de simulação e 
programação de robôs e introdução à robótica móvel. Práticas de sistemas 

integrados utilizando robôs e dispositivos. 

 

Conteúdos 
 
 

UNIDADE I – INTRODUÇÃO À ROBÓTICA INDUSTRIAL 

1.1 Histórico 

1.2 Conceitos relacionados à robótica 

1.3 Aplicações 
1.4 Tipos de Robôs Industriais 

 
UNIDADE II – ASPECTOS CONSTRUTIVOS DE ROBÔS 

2.1 Atuadores 
2.2 Sensores 
2.3 Controladores 

 
UNIDADE III – REPRESENTAÇÃO NO ESPAÇO TRIDIMENSIONAL 

3.1 Transformação de coordenadas: translação e rotação de 
sistemas de coordenadas. 

3.2 Transformação homogênea 
 

UNIDADE IV – CINEMÁTICA DE ROBÔS INDUSTRIAIS 

4.1 Cinemática direta da posição de robôs manipuladores. 
4.2 Modelo cinemático de Denavit-Hartenberg 

 
UNIDADE V – SIMULAÇÃO E PROGRAMAÇÃO DE ROBÔS INDUSTRIAIS 

5.1 Introdução à simulação 
5.2 Métodos de programação de robôs industriais
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UNIDADE VI – TÓPICOS SOBRE ROBÓTICA MÓVEL 

6.1 Introdução à robótica móvel 
6.2 Tipos e aplicações de robôs móveis 
6.3 Aplicação de controle ON-OFF e PID na robótica móvel 
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