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DISCIPLINA: Robótica I 

Vigência: 2020/1 Período letivo: 9° Semestre 
Carga horária total: 30 h Código: SUP.2109 
CH Extensão: 0 h CH Pesquisa: 0 h 
% EaD: 0 % 
Ementa: Estudo de manipuladores industriais. Ferramentas matemáticas e 

cinemática de manipuladores em cadeia aberta.  

Conteúdos:  

UNIDADE I –  INTRODUÇÃO À ROBÓTICA INDUSTRIAL  
1.1 Fatores que beneficiaram o desenvolvimento dos robôs industriais 
1.2 Conceitos básicos de um robô 
1.3 Principais aplicações dos robôs industriais 

UNIDADE II –  ASPECTOS CONSTRUTIVOS DE MANIPULADORES 
ROBÓTICOS 

2.1 Robôs industriais 
2.2 Classificação 
2.3 Sensores 
2.4 Acionamento e controle de robôs 
2.5 Programação de robôs 
2.6 Precisão e capacidade de repetição 
2.7 Garras e ferramentas.  

UNIDADE III –  TRANSFORMAÇÕES 
3.1 Representações: posição e rotação 
3.2 Transformações 
3.3 Composições de rotação 
3.4 Parametrização das rotações 
3.5 Transformações homogêneas 

UNIDADE IV –  MODELAGEM CINEMÁTICA DE ROBÔS 
4.1 Cadeias cinemáticas 
4.2 Cálculo da matriz de transformação de coordenadas pelo método de 

Denavit-Hartenberg 
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