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Justificativa: A principal motivação deste curso é a difusão, nos dias de hoje, das áreas de modelagem, 
instrumentação e controle aplicadas a problemas de robótica na indústria de modo geral. Estas técnicas  podem 
ser aplicadas na solução de problemas sofisticados de automação industrial que faça uso de robôs 
manipuladores e servomecanismos em geral.

Objetivos:

1. Apresentar ao aluno os principais conceitos da área de modelagem e controle de robôs industriais de 
tal forma que o mesmo possa integrar este conhecimento nas diversas áreas de aplicação da 
Engenharia de Teleinformática que sejam de interesse ao moderno parque industrial brasileiro.

Descrição do Conteúdo:
Ementa:  Introdução  aos  problemas  da  robótica  industrial.  Revisão  de  álgebra  linear.  Elementos 
tecnológicos  estruturais  e  funcionais  dos  robôs.  Elementos  básicos  de  representação  em  Robótica. 
Modelagem geométrica, cinemática e coordenação de movimentos de robôs manipuladores. Modelagem 
dinâmica de robôs manipuladores. Controle de robôs manipuladores. Programação de tarefas.

Programa:

1. Introdução aos problemas de robótica: Caracterização de robôs. A robótica na automação 
industrial. Aplicações industriais.
2. Acionamento pneumático, hidráulico e elétrico: Precisão estática, capacidade de repetição e 
resolução.
3. Sensores: Sensores de contato, posição, velocidade, aceleração, tato, esforço, proximidade, de 
trilha de solda, de cor, de sincronização, de segurança.
4. Sensores de visão: captação, filtragem, segmentação, descrição e reconhecimento de imagem.
5. Transformações  homogêneas: Coordenadas  generalizadas  e  operacionais,  alocação  de 
referenciais  afins  na  cadeia  mecânica  articulada  de  um  robô.  Matrizes  de  passagem  homogêneas 
elementares. Parâmetros de representação da situação de um robô.
6. Modelos  gemométricos  de  robôs  manipuladores: Simplificação  das  representações 
geométricas e dinâmicas. Geração automática de modelos. Matriz Jacobiana de um robô manipulador. 
Modelo geométrico inverso. Método analítico de Paul.
7. Obtenção  do  modelo  dinâmico: Método  recursivo  simbólico  de  Newton-Euler.  Método 
recursivo  simbólico  de  Lagrange.  Identificação  de  parâmetros.  Geração  automática  de  modelos 
dinâmicos.
8. Dinâmica versus controle: Controle adaptativo via modelo de referência. Controle adaptativo 
auto-ajustável. Controle e identificação de parâmetros. Ferramentas de auxílio à síntese de controle.
9. Programação  por  aprendizagem: Programação  textual.  Linguagens  de  programação  de 
robôs.  Comandos  de  movimento,  velocidade.  Definição  de  trajetórias,  comandos  de  atuadores  e 
sensores.
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