UNIVERSIDADE FEDERAL DE UBERLANDIA

Faculdade de Engenharia Mecanica
Rodovia BR 050, KM 78, Bloco 1D, 22 andar - Bairro Gléria, Uberlandia-MG, CEP 38400-
902
Telefone: (34) 2512-6779/6778 - www.mecanica.ufu.br - femec@mecanica.ufu.br

PLANO DE ENSINO

1. IDENTIFICACAO
Componente 2
Curricular: ROBOTICA
Unidade
Ofertante: FEMEC
Cédigo: FEMEC42094 |Perfodo/Série: |9 | Turma: |
Carga Hordéria: Natureza:
Tedrica: 45 | Pratica:| 15 | Total: |60 Obrigat6tH): Optativaf )
Professor(A): Rogério Sales Goncalves Ano/Semestre: |2025/2
Observacoes:
2. EMENTA

Introducdo; Modelagem Estrutural; Estudo de Trajetdrias; Acionamento de Robos e
Controle; Aplicacoes.

3. JUSTIFICATIVA

A Robdtica preocupa-se com o desenvolvimento de robds ou dispositivos robéticos, e
constitui-se numa area multidisciplinar altamente ativa que busca o desenvolvimento
e integracao de técnicas e algoritmos para a concepcao de equipamentos. Os robos
foram utilizados inicialmente na inddstria automobilistica, a partir da década de 60,
sendo constituidos de dispositivos manipuladores programaveis e multifuncionais,
projetados para manipular materiais e efetuar movimentos controlados de forma a
executar tarefas repetitivas ou que exigiam esforcos extremos tais como transporte,
soldagem e pintura em veiculos. Desta forma os robo6s sao utilizados em ambientes
hostis aos seres humanos. Hoje os rob6s sao utilizados nos mais diversos processos de
fabricacao industrial e apresentam capacidade de executar tarefas com eficiéncia e
repetibilidade. Além disso, eles podem incorporar dispositivos sensoriais, tornando-se
capazes de tomar decisdes, executar tarefas com precisao e ainda interagir com o ser
humano.

4. OBJETIVO

Objetivo Geral:
Conhecer os tipos mais importantes de robés manipuladores e suas aplicagdes.

Modelar o comportamento cinematico e dinamico de robdés. Elaborar rotinas simples
de programacao de robos.

5. PROGRAMA

1. Introducao
1.1. Definicbes e objetivos
1.2. Histérico da automacao industrial
1.3. Classificacao dos robds



2. Modelagem estrutural
2.1. Arquitetura dos robds e espaco de trabalho
2.2. Modelagem geométrica direta
2.2.1. Transformacao de coordenadas
2.2.2. Parametros de Denavit-Hartenberg
2.3. Modelagem geométrica inversa
2.4. Modelagem cinematica
2.4.1. Método da linearizacao
2.4.2. Método da inversa generalizada
2.4.3. Método da cinematica dos sélidos
2.5. Modelagem dinamica
2.5.1. Teoria geral (Newton-Euler)
2.5.2. Método de Lagrange

3. Estudo de trajetdrias
3.1. Trajetdrias ponto a ponto
3.2. Trajetdrias polinomiais
3.3. Trajetodrias cubicas

4. Introducao ao estudo de efetuadores

5. Acionamento de robds manipuladores
5.1. Carga e transmissao mecanica
5.2. Servomotores elétricos
5.3. Controle de junta

6. Aspectos gerais sobre a modelagem de estruturas robéticas paralelas

7. Atividades de Laboratoério
As atividades de laboratério consistem na programacao de robds industriais para a
execucao de operacdes definidas para cada grupo de alunos, e que sera
desenvolvida ao longo da disciplina.
7.1. Aspectos de seguranca na operacao de robds
7.2. Comandos utilizados na programacao do robo
7.3. Programacao e operacao de robos

6. METODOLOGIA

As aulas serao expositivas, com resolucao de exercicios, sendo utilizados Datashow ou
TV e lousa.

O objetivo desta disciplina é prover os estudantes de conhecimentos necessarios ao
desenvolvimento de sistemas robdéticos para aplicacdes praticas.

Para atingir este objetivo é necessario conhecer os tipos mais importantes de robos
manipuladores, suas aplicacdes e os dispositivos de manipulacao (ferramenta, garra,
etc.); saber modelar seu comportamento cinematico e dinamico; saber planejar uma
trajetéria e conhecer as formas de acionamento, sensoriamento e controle. Ou seja,
todo o processo consiste em um projeto de engenharia.

Material de apoio:

https://drive.google.com/drive/folders/1s6J8HULj50vK1qz-AyQqg-kQK30g4eq)8?
usp=sharing


https://drive.google.com/drive/folders/1s6J8HULj5ovK1qz-AyQq-kQK30g4eqJ8?usp=sharing

Atividades

Para atingir os objetivos desta disciplina as atividades estao apresentadas a sequir:

Aulas tedricas - 1BCG-208

Aulas praticas - Sala 1M 123

Sexta-feira: 07:10 - 09:40

Turma A: Quarta-feira: 13:10 - 14:50 (8
dias)

Turma B: Quarta-feira: 14:50 - 16:30 (8
dias)

Total de aulas Tedricas: 45

aulas

Total de aulas Praticas: 16 aulas

Data Assunto
17/10/2025 Preparacao do Material da disciplina para 2025/02
Introducao ao curso. Objetivos. Forma de avaliacao. Metodologia de
24/10/2025 |trabalho. Os Robés.
Histérico e aplicagdes.
Robética. Definicdes basicas. Tipos de articulacdes. Atuadores.
31/10/2025 | Classificacdo de estruturas.
Espaco de trabalho.
Espaco de trabalho.
07/11/2025 Modelagem de robés manipuladores. Modelagem geométrica. Sistema de
coordenadas equipolentes.
Mudanca de coordenadas. Sistema de coordenadas equipolentes.
21/11/2025 | Modelagem geométrica de rob6s manipuladores. Parametros de Denavit-
Hartenberg.
28/11/2025 Sem aula
05/12/2025 Primeira avaliacao (Assunto: Espaco de trabalho)
Modelagem geométrica de rob6s manipuladores. Parametros de Denavit-
12/12/2025 Hartenberg.
Modelo geométrico inverso de rob6s manipuladores.
19/12/2025 Modelo geométrico inverso de rob6s manipuladores.
Modelos variacional e diferencial de rob6s manipuladores.
06/02/2026 [Jacobiano.
Singularidades.
13/02/2026 Trabalho e duvidas
Segunda avaliacao (assunto: modelos geométricos direto, inverso e
20/02/2026 i i
singularidades).
57/02/2026 Modelage.mA cir]emética. ) .
Modelo dinamico de rob6s manipuladores.
Modelo dinamico de robbés manipuladores.
06/03/2026 Modelagem de Estrutura robéticas paralelas.
Terceira avaliacao (assunto: modelagem cinematica e dinamica de
13/03/2026 x -
robés manipuladores).
20/03/2026 Fechamento da disciplina.

Data: Quarta-feira -

A/B

Assunto - Aulas Praticas




Introducao ao curso. Objetivos. Forma de avaliacao. Metodologia de
trabalho.

05/11/2025 Seguranga em robética.

Tipos de elementos terminais de rob6s manipuladores (garras e
ferramentas especiais).

Planejamento de trajetérias. Trajetdrias ponto a ponto, Trajetérias
19/11/2025 ) ]
polinomiais, Trajetdrias cubicas.

Aula Pratica de Laboratério - 1. Programacao rob6 industrial.
03/12/2025 Movimentacao do robd, sistemas de coordenadas, definicdo de
trajetdrias.

Aula Prdtica de Laboratério - 2. Programacao robé industrial.

17/12/2025 s .
Trajetorias joint e Lineares.
Aula Pratica de Laboratério - 3. Programacao rob6 industrial.

11/02/2026 o . .

Trajetdrias circulares e splines.
Aula Prdtica de Laboratério - 4. Programacao robé industrial.
Modificagcao de programas.

25/02/2026 o . . . . .
Programacao robd industrial. Acionamento de dispositivos
auxiliares: esteiras, cilindros eletropneumaticos, ventosas, etc.

04/03/2026 Programacédo Robd SCARA.

11/03/2026 Avaliacdo Pratica.

7. AVALIACAO

Valores das avaliacoes:
Primeira: 25 pontos - 05/12/2025.
Segunda: 30 pontos - 20/02/2026.
Terceira: 30 pontos - 13/03/2026.
Avaliacao Pratica: 15 pontos (Data da Ultima Aula de Laboratério)
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9. APROVACAO
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Coordenacao do Curso de Graduacao:
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