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Departamento que oferta a disciplina: DELMAX 

 

Ementa: 

Descrição dos elementos do robô. Modelo cinemático. Técnicas de planejamento de 

trajetórias. Controle de posição. Controle cinemático. Outras técnicas aplicadas para robôs 

móveis. Estudos de caso. 

 

Curso(s) Período Eixo Obrigatória Optativa 

Engenharia de 

Automação Industrial 
8º 09 – Automação Industrial  x 

     

     

 

INTERDISCIPLINARIDADES 

Prerrequisitos 

Sistemas de Controle de Processos Contínuos 

Sistemas Microprocessados 

Correquisitos 

 

 

 
Objetivos: A disciplina deverá possibilitar ao estudante 

1 
Compreender os principais conceitos e problemas em que o emprego de robôs móveis 
podem ser a solução. 

2 Entender as limitações e vantagens de cada tipo de construção de robô móvel. 

3 Conhecer estratégias para implementação e construção de robôs móveis. 
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Unidades de ensino Carga-horária 

Horas/aula 

1 

UNIDADE 1 - Conceitos Básicos de Robótica 

1.1. Definição de robôs 

1.2. Tipos de robôs móveis 

1.3. Aplicações de Robótica 

1.4. Áreas de conhecimento envolvidas 

1.5. Principais problemas e soluções envolvendo robótica 

2 

2 

UNIDADE 2 - Software CoppeliaSim 

2.1. Biblioteca de robôs comerciais 

2.2. Criação de cenários e manipulação de objetos 

2.3. Uso de path, gráficos e vídeos 

2.4. Lua e os scripts já implementados 

2.5. Modificação de robôs 

2.6. APIs 

2.7. Acesso remoto 

2.8. Child Scripts 

2.9. Customization Scritps 

8 

3 

UNIDADE 3 - Robótica Móvel 

3.1. Técnicas de controle para passagem em pontos 

3.1.1. Controle On/Off 

3.1.2. Controle por Histerese 

3.1.3. Controle PID 

3.2. Técnicas de Planejamento de Trajetória para Robôs Móveis 

3.3. Modelo Cinemático 

3.4. Técnica de Controle Cinemático 

3.5. Competição de robôs móveis 

14 

4 

UNIDADE 4 – Projeto Final 

1.1. Estudos de caso 

1.2. Outras estratégias de robôtica móvel 

1.3. Elaboração de projeto final 

6 

Total 30 
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