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Il. PRE-REQUISITO(S) SUGERIDO(S)

lll. EMENTA

Mobilidade, tipos e configuracoes de robds manipuladores. Teoria de helicoides. Cinematica de posicao
e cinematica diferencial. Jacobiano. Estatica. Planejamento de trajetérias. Simulacao e programacao de
robos. Sistemas de medicao de posicao. Calibracdo de robos seriais e paralelos.

IV. METODOLOGIA DE ENSINO

Aulas expositivas e dialogadas pelo professor responsavel. Apresentacao de seminarios e temas de
pesquisa.

V. METODOLOGIA DE AVALIACAO

A avaliacio serd composta de avaliacbes escritas, apresentacdo e entrega de trabalhos e
implementacdes computacionais.

VI. AVALIAGAO FINAL

Para analise da avaliacdo do aproveitamento escolar e frequéncia serd empregado o Capitulo Ill, do
Titulo IV, da Resolucdo N° 05/CUn/2010, que dispde sobre a pés-graduacdo stricto sensu na
Universidade Federal de Santa Catarina.



ViIl. CRONOGRAMA

Sera definido em sala.
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