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I. IDENTIFICAÇÃO DA DISCIPLINA

Nome: Robótica Industrial
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Carga horária: 45 horas/aula Créditos: 03

Professor(es): Roberto Simoni

II. PRÉ-REQUISITO(S) SUGERIDO(S)

Nenhum.

III. EMENTA

Mobilidade, Tipos e configurações de robes manipuladores: seriais e paralelos. Aplicações industriais.
Cinemática  de  manipuladores.  Cinemática  direta  e  inversa  de  manipuladores.  Modelagem  de
manipuladores  por  D.H,  helicoides  e  quaternios.  Repetibilidade  e  precisão.  Jacobiano:  velocidades  e
forças estáticas. Dinâmica. Singularidades. Planejamento de trajetórias. Sensores e aplicações. Ambiente
de simulação e programação de robôs.

IV. METODOLOGIA DE ENSINO

No ensino remoto será utilizada a Metodologia Ativa de Ensino em que o aluno é responsável pelo seu
aprendizado.  O  professor  fará  a  mediação  do  conhecimento através  atividades  pedagógicas  não
presenciais  síncronas  e  assíncronas.  A aprendizagem ativa da  ementa  da disciplina  até o  tópico de
singularidades será via investigação sendo que o professor apresentará uma versão geral do conteúdo
em  encontros  síncronos  e  os  alunos  desenvolverão  a  habilidade  de  formular  e  resolver  problemas
pesquisando  as referências disponibilizadas pelo professor além de outras fontes. A aprendizagem ativa
de planejamento de trajetórias e simulação será via projeto orientado pelo professor e desenvolvido
individualmente e em grupo.

V. METODOLOGIA DE AVALIAÇÃO

A avaliação será composta de apresentação de dois seminários,  entrega de um trabalho e simulações
computacionais. 



VI. AVALIAÇÃO FINAL

Para análise da Frequência e da Avaliação do Aproveitamento Escolar será empregado o Capítulo III,
do  Título  IV,  da Resolução  Nº  95/CUn/2017,  de  04  de  abril  de  2017, que  dispõe  sobre  a  pós-
graduação stricto sensu na Universidade Federal de Santa Catarina; bem como, o Capítulo IV da Pós-
Graduação, da Resolução Normativa Nº 140/CUn/2020, de 21 de julho de 2020, que dispõe sobre o
redimensionamento em função do isolamento  social  vinculado à  pandemia de  COVID-19,  e  sobre o
Calendário Suplementar Excepcional referente ao primeiro semestre de 2020.

VII. CRONOGRAMA

Cronograma sujeito a alterações.
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Data Atividade Programada
02/09/20 Configurações de robôs, mobilidade e fundamentos matemáticos
09/09/20 Cinemática direta e inversa de robôs seriais
16/09/20 Definição dos temas dos seminários, do trabalho final e da simulações
23/09/20 Cinemática direta e inversa de robôs paralelos
30/09/20 Simulações computacionais e dúvidas
07/10/20 Cinemática diferencial
14/10/20 Estática e Dinâmica
21/10/20 Apresentação Seminário 1
28/10/20 Simulações computacionais
04/11/20 Simulações computacionais
11/11/20 Apresentação Seminário 2 e trabalho final
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