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1. EMENTA 

Problemas de controle de robôs móveis com rodas; Técnicas de controle aplicadas a robôs móveis 

com rodas; Análise de estabilidade com as teorias de Lyapunov; Geração de trajetórias; Projetos de 

controle cinemático e dinâmico de robôs móveis com rodas; Programação e simulação de projetos 
de controle. 
 
 
 
 

2. OBJETIVOS 

Estudo de conceitos, problemas, modelagens e técnicas de controle de robôs móveis com rodas. 
 
 
 
 

3. PROGRAMA 

1. Introdução à Robótica Móvel 

2. Problemas de controle 

3. Modelagem cinemática 
4. Modelagem dinâmica 

5. Geração de trajetórias 

6. Técnicas de controle cinemático 

7. Técnicas de controle dinâmico 

8. Implementação e simulação de técnicas de controle 
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5. CRITÉRIO DE AVALIAÇÃO 

1ª nota periódica: Trabalho de implementação com apresentação e entrega de artigo científico 

relatando os resultados, com nota de 0,0 a 10,0 (peso 1); 

2ª nota periódica: Trabalho de implementação com apresentação e entrega de artigo científico 

relatando os resultados, com nota de 0,0 a 10,0 (peso 1). 

Nota final: Média aritmética das duas notas periódicas. 
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