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CAMPUS: MACAE

CURSO: SUPERIOR DE BACHARELADO EM ENGENHARIA ELETRICA

COMPONENTE CURRICULAR: ROBOTICA

INDUSTRIAL

ANO DE IMPLANTAGCAO DA MATRIZ: 2026

ANO DE IMPLANTAGAO DA MATRIZ: 2025

Especificagdo do
componente:

() Obrigatério

(X) Optativo

() Eletivo

(X) Presencial

() A distancia

() Presencial com carga
hordria a distancia

Natureza da atividade de
ensino-aprendizagem

() Basica

(X) Especifica

() Pesquisa () Extensao

(X) Teorica

(X) Pratica

(X)

Laboratorial

Pré-requisito: Calculo IV / Programacdo de Computadores I

Correquisito: Ndao ha

Carga hordria: 60 h/a (45 h)

Carga horaria presencial:
60 h/a (45 h)

Carga horaria a distancia:

Carga horaria de Extensao: -

Aulas por semana: 3

Codigo: EECM.092

Série e/ou Periodo: -

EMENTA:

Retrospectiva histdrica e estado-da-arte em rob6s industriais. Tecnologias e nomenclatura
técnica em robdtica. Estruturas cinematicas de um rob6. Modelagem dinamica de um rob6
de cadeia aberta. Controle de robds industriais. Linguagens de programacdo de robos

industriais.

OBIJETIVOS:

Capacitar o aluno a compreender os principios que regem o funcionamento dos robos
industriais, identificando os principais campos de aplicacdo dos rob6s manipuladores.

CONTEUDOS PROGRAMATICOS:

e Retrospectiva historica e estado-da-arte em robds industriais. Introducdo a
robdtica. Histérico sobre rob6s. Definicdo de robo. Classificacdo de robos.
AplicacGes de robds industriais;

e Atuadores. Sensores Efetuadores;
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Tecnologias e nomenclatura técnica em robdtica. Selecdo de robos industriais.
Montagem robotizada. Avaliacdo de desempenho de robés industriais;

e Sistemas periféricos para robds industriais. Avaliacdo de desempenho de robds
industriais;

e Soldagem robotizada. Tendéncias e aplicagdes especiais em robdtica;

e Estruturas cinemdticas de um robd. Introducdo a cinemdtica de robds
manipuladores. Matriz de rotacdo no espaco. Rotacdes notdveis. Rotacdes
sucessivas;

e Matriz de transformacdo homogénea. Deslocamentos sucessivos;
e Angulos de Euler x Angulos RPY. Convengdo de Denavit-Hartenberg;
¢ Cinematica direta e inversa de manipuladores;

e Modelagem dinamica de um robd de cadeia aberta. Velocidades e relagdes
diferenciais. Matriz Jacobiano. Jacobiano inverso;

e Forcas e analise dindmica. Momentos de inércia. Equa¢do matricial para calculo do
torque em manipuladores de cadeia aberta;

e Controle de robo6s industriais. Introdugdo ao controle de robds. Controle no espaco
de juntas;

e Controle independente por junta. Controle em malha fechada;

e Linguagens de programagao de robds industriais. Geragdes de linguagens de
programacao de robos;

e Estrutura das linguagens de programacao de robos.
COMPETENCIAS DESENVOLVIDAS:

e Formular, de maneira ampla e sistémica, questdes de Engenharia, considerando o
usuario e seu contexto, concebendo solugdes criativas, bem como o uso de técnicas
adequadas;

e Ser capaz de modelar os fenbmenos, os sistemas fisicos e quimicos, utilizando as
ferramentas Matemadticas, estatisticas, computacionais e de simulacdo, entre
outras;

e Ser capaz de conceber e projetar solugdes criativas, desejaveis e vidveis, técnica e
economicamente nos contextos em que serao aplicadas.

REFERENCIAS:
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0201543613 (Broch.).
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