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DISCIPLINA:  Controle De Robôs 
Vigência: a partir de 2007/1 Período Letivo: Eletiva 
Carga Horária Total:  45h Código: EE.674 
Ementa: Controle no espaço de tarefas.  Dinâmica de manipuladores aplicada  
ao controle.  Técnicas não lineares e técnicas avançadas aplicadas ao controle 
de manipuladores. Controle de força. 
Conteúdos 
 
UNIDADE I – Robôs manipuladores 

1.1 Introdução 
1.2 Controle de robôs manipuladores 
1.3 Teorias de controle 

 
UNIDADE II – Dinâmica do robô     

2.1 Dinâmica do manipulador 
2.2 Estrutura, propriedades e representações do modelo dinâmico 
2.3 Dinâmica dos atuadores 

 
UNIDADE III – Técnicas de controle aplicadas aos manipuladores 

3.1 Torque computado 
3.2 Controle digital de robôs 
3.3 Controle ótimo 
3.4 Controle robusto 
3.5 Controle adaptativo 
3.6 Técnicas de controle avançado 
3.7 Controle no espaço de tarefas 

 
UNIDADE IV – Controle de força 

4.1 Introdução ao controle de força 
4.2 Técnicas de controle aplicadas ao controle de força de 
manipuladores 
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