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DISCIPLINA:  Introdução à Robótica Industrial 

Vigência: a partir de 2007/1 Período Letivo: Eletiva 
Carga Horária Total:  45h Código: EE.676 
Ementa: Robôs industriais, tipos de juntas, tipos de acionamento; cinemática 
direta e inversa; estática e dinâmica dos manipuladores; controle; sensores; 
programação. 
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UNIDADE I – Introdução 

1.1. Robôs industriais 
1.2. Componentes de um robô 
1.3. Resolução, repetibilidade e precisão 
1.4. Sistemas de controle 
1.5. Sistemas de acionamento 
1.6. Aplicações de robôs manipuladores 

 
UNIDADE II – Cinemática I: geometria 

2.1. Preliminares matemáticas  
2.2. Cinemática direta  
2.3. Cinemática inversa 

 
UNIDADE III – Cinemática II: movimento diferencial     

3.1. Cinemática direta  
3.2. Cinemática inversa 

 
UNIDADE IV – Estática e Dinâmica     

4.1. Análise de força e momento 
4.2. Formulação de Newton-Euler 
4.3. Formulação de Lagrange 
4.4. Dinâmica inversa 
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5.1. Introdução  
5.2. Considerações gerais  
5.3. Esquemas no espaço de juntas 
5.4. Esquemas no espaço cartesiano 
5.5. Planejamento de trajetória  

 
UNIDADE VI – Controle de Posição e Força    

6.1. Introdução  
6.2. Controle no espaço de juntas 
6.3. Controle no espaço de trabalho  

 
UNIDADE VII – Programação de robôs    
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