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Código: BiSuEEA.110 

Disciplina: Robótica 

Pré-requisito(s): Fundamentos Matemáticos/Geometria Analítica e Álgebra      

Linear/Eletrônica II 

Co-requisito(s): - 
_________________________________________________________________ 

Carga Horária  
Teórica: 33.2 Prática: 33.2 Total: 66.4 

_________________________________________________________________ 
Ementa: 
Conceitos em Mecatrônica; Classificação dos Robôs quanto à sua         

Configuração Estrutural; Implicações da Implantação de Robôs na Organização         

do Processo de Fabricação; Cinemática de Manipuladores: Descrição Espacial,         

Mapeamento, Operadores e Transformações; Cinemática de Corpo Rígido;        

Geração de Trajetória; Matrizes de Transformações; Conceito de        

Singularidade; Repetibilidade e Precisão; Tipos de Sensores; Aplicação dos         

Sensores e dos Atuadores. Projeto de Mecanismo de Manipulação; Linguagens          

de Sistemas de Programação; Simulação de Aplicações do Sistema         

Robotizado. 

_________________________________________________________________ 
Objetivo Geral: 
Apresentar ao aluno conceitos e ferramentas básicas sobre a utilização,          

especificação e programação de robôs industriais, com o objetivo de          

desenvolver no mesmo uma visão crítica e sistemática sobre a robótica           

industrial e suas possíveis aplicações. 

_________________________________________________________________ 
Objetivo Específico: 
- Identificar a aplicação da robótica nos sistemas de automação; - Analisar a             

viabilidade econômica da aplicação de robôs do ponto de vista da tecnologia e             

o seu impacto na sociedade; - Classificar os robôs quanto às características            

funcionais e estruturais; - Analisar os robôs quanto à sua aplicação e            
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utilização, com segurança. 
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