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AL2043 Introdugdo a Robotica

Carga horéria: 60h Creditos teoricos: 3 Creditos praticos: 1

Pré-requisito(s): Nao ha.

Semestre recomendado: Naio ha.

OBJETIVOS

Compreender os principios basicos da modelagem cinemadtica e dindmica de robos e
estudar aplicagdes da geragdo de trajetoria e visdo computacional.

EMENTA

Introducdo a robdtica, componentes dos robods, transformagdo de coordenadas,
transformagdo homogénea, cinematica direta de manipuladores, cinemética inversa de
manipuladores, dindmica de manipuladores, planejamento de trajetorias, robotica
movel, visdo computacional, calibragdo de camaras.
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