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PROGRAMA DE DISCIPLINA 

   Unidade de Lotação: Faculdade de Tecnologia 

            1.1. DISCIPLINA 

   SIGLA: FTL098    NOME: Laboratório Introdução à Robótica 

   Créditos 1.0.1    C.H. 30 Pré-Requisito FTE029 

            1.2. OBJETIVO 

Realizar experimentos dos conteúdos teóricos da disciplina Introdução à Robótica. 

 

            1.3. EMENTA 

Definição e Classificação de Robôs Industriais. Modelamento Cinemático: Transformação das 

Representações de Posição, Transformações Homogêneas, Sistemas de Coordenadas de Manipuladores, 

Equação Cinemática Direta, Equação Cinemática Reversa. Modelo Dinâmico: Coordenadas 

Generalizadas, Princípios do Trabalho Virtual, Princípio de D'Alembert, Lagrangeano, Equação de Euler-

Lagrange para Manipuladores. Modelos Dinâmicos Desacoplados; Mecanismos de Acionamentos: 

Acionamento Elétrico com Sistema PWM, Acionamento Eletrohidráulico, Acionamento Pneumático. 

Acionamento Direto com Motores Brushless e Motores de Torque. Sensores de Realimentação. Sistemas 

de Transmissão e Harmonic Drive; Atuadores e Sensores; Estrutura Básica de Dados do Controlador: 

Controle de Posição, Servomecanismo de Juntas, Controle de Esforço e Proximidade. Análise do 

Problema de Controle Global. Compensações Dinâmicas. PD-PID e por Realimentação de Estado. Erro 

de Regime. Critérios de Desempenho. Simulação do Modelo Dinâmico Compensado. Juntas Rígidas e 

Flexíveis. Algoritmos de Controle Ótimo para o Servomecanismo de Juntas. Geração de Trajetórias. 

Controle Híbrido; Interfaceamento Mecânico e Controladores; Programação de robôs. 
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