
DISCIPLINA: Robótica  Abrir Plano de Ensino

CARGA HORÁRIA CRÉDITOS NATUREZA
Teoria Prática Total

4 Optativa
30 30 60

PRÉ-REQUISITOS CO-REQUISITOS
Controle de Sistemas Dinâmicos 
Física II 
Laboratório de Controle de Sistemas Dinâmicos 

OBJETIVO: Conhecer os fundamentos teóricos e práticos da robótica visando capacitar o aluno ao projeto e
construção de robôs, com ênfase nos robôs móveis; conhecer as arquiteturas disponíveis para a construção e
controle de robôs; conhecer as aplicações de robótica nos diversos domínios.

EMENTA: Tipos e classificações de robôs e servomecanismos; modelagem cinemática de robôs; modelagem
dinâmica de robôs; técnicas de controle cinemático e dinâmico; órgãos sensores; órgãos motores;
coordenação sensório-motora de robôs; arquiteturas para construção e controle de robôs móveis; simulação
de robôs; aplicações.

ÁREA DE FORMAÇÃO DCN: Profissional

EIXO DE CONTEÚDOS E ATIVIDADES: Sistemas Inteligentes
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A bibliografia indicada será complementada e mantida atualizada através da utilização de artigos científicos
de periódicos e anais de congressos, bem como de web sites da Internet.
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