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EMENTA:

Introdução. Sistemas de base fixa e de base móvel. Análise Cinemática: transformações 
homogêneas, representação de Denavit-Hartenberg, cinemática inversa, jacobiano: Análise 
dinâmica:  formulação  de  Euler-Lagrange,  formulação  de  Newton-Euler,  inclusão  de 
dinâmicas de atuadores e sensores. Estratégias de controle. Planejamento de trajetórias. 
Subsistemas eletrônico e mecânico.
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