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Disciplina:  CAM601 - PRINCIPIOS DE ROBÓTICA E APLICAÇÕES NA 

MINERAÇÃO 

 

Módulo: MAC Pré-requisito: Não tem 

Carga Horária: 45 horas Créditos: 3 (três) 

 

EMENTA: 

 

Conceitos de robótica. Classificação dos robôs. Arquitetura genérica de robôs. Aplicabilidade 

de robôs em células de trabalho. Modelagem de robôs. Técnicas de controle de sensoriamento, 

posicionamento e movimentação de robôs. Técnicas de programação de robôs. Introdução à 

robótica móvel: locomoção, localização, navegação, percepção. Aplicações de robótica na 

mineração. 
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