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Componente Carga Horária 

Introdução à Robótica 60h 

Ementa 

Representação matemática de posição e orientação. Modelagem cinemática de robôs. 

Cinemática diferencial e estática. Modelagem de obstáculos e planejamento de caminhos. 

Geração de trajetórias e controle cinemático de robôs.  

Pré-Requisitos 

 Álgebra Linear; 

 Estruturas de Dados e Programação; 

 Geometria Analítica; 

 Sinais e Sistemas. 
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