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1. Nome do Curso e Área do Conhecimento 

Nome do Curso: Automação, controle e robótica na indústria 

Área de Avaliação (CAPES): Engenharias IV 

Grande Área (CAPES): Engenharias (30000009) 

Área do Conhecimento (CAPES): Engenharia Elétrica (30400007) 

Classificação OCDE: Engenharia, produção e construção 

 

2. Características Técnicas do Curso 

Modalidade: Educação a Distância 

Número máximo de vagas por Polo/Unidade:1000 alunos 

Período de Oferecimento: O curso possui entrada intermitente, respeitadas 

as datas de início e de fim cadastradas na oferta, bem como observado o 

período indicado para a sua integralização. 

 

Limitações legais 

Resolução CNE/CES Nº 1, de 06 de abril de 2018, que estabelece normas 

para o funcionamento de cursos de pós-graduação lato sensu. 

O candidato deverá ser graduado com diploma devidamente registrado 

segundo as normas estabelecidas pelo MEC. 

3. Público-alvo 

[O público-alvo é formado por engenheiros, profissionais atuantes em Ciências 

da Computação, Sistemas de Informação ou áreas correlatas ou, ainda, 

demais profissionais que tenham concluído curso superior e estejam buscando 

capacitação em Automação, controle e robótica na indústria. 

 



 

4 

4. Critérios de Seleção 

O ingresso na pós-graduação será realizado por meio de inscrição no portal 

da Instituição e entrega dos documentos solicitados. Em seguida, analisados 

pela área competente. 

 

5. Justificativa do Curso 

[Os diversos processos em variados ramos do conhecimento tem sido cada 

vez mais automatizados, principalmente na indústria, causando mega 

mudanças neste ambiente. Tudo isso incentivado pela área de TI e por suas 

ferramentas carregadas de inteligência e automatização. 

 A robótica, por exemplo, tem sido muito utilizada principalmente depois da 

chegada dos sistemas ciberfísicos e da indústria 4.0, melhorando e 

automatizando as rotinas industriais. 

Neste sentido, a especialização em Automação, controle e robótica na 

indústria tem o objetivo de proporcionar ao profissional da indústria essa visão 

moderna do uso da tecnologia e da robótica na operação, automação e 

controle dos processos industriais.]  

 

6. Objetivos do Curso 

6.1. Objetivo Geral 

• [Capacitar profissionais da indústria para trabalhar com ferramentas de 

automação, controle e robótica no ambiente industrial]. 

6.2. Objetivos Específicos 

• [Apresentar os sistemas e ferramentas de robótica aplicada a indústria]. 

• [Compreender a utilização da robótica industrial e colaborativa no 

mundo moderno]. 
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• [Conhecer as ferramentas de controle e automação, além das suas 

aplicações na indústria].  

 

7. Competências e Habilidades do Egresso 

Competências 

[Atuar dentro das organizações industriais como especialista em automação, 

controle e robótica, apresentando soluções modernas para a indústria.] 

Habilidades 

• [Coordenar a utilização de ferramentas de controle e automação no 

ambiente industrial. 

• Identificar e selecionar adequadamente ferramentas de robótica para a 

indústria. 

• Utilizar ferramentas de automatização de processos no ambiente 

produtivo]. 

 

8. Metodologia de Ensino e Aprendizagem 

O desenvolvimento das disciplinas do curso se dará no ambiente virtual, onde 

o aluno cumprirá 40 horas por disciplina. 

Estas 40 horas são compostas pelo estudo dos diversos insumos pedagógicos 

disponibilizados, como: 

✓ materiais de leitura; 

✓ videoaulas; 

✓ slides; 

✓ podcasts; 

✓ indicações de leituras extras como artigos e capítulos de livros. 

Como parte do modelo acadêmico, também contabilizamos: 
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✓ a interação com os tutores para esclarecimentos de dúvidas 

pedagógicas (via Fórum); 

✓ a realização da avaliação disciplinar pelo aluno.  

Vale ressaltar que cada aluno é único e tem seu próprio tempo para 

aprendizagem. Alguns conseguem assimilar o conteúdo com mais agilidade, 

outros precisam retomar as leituras e videoaulas para tornar sua 

aprendizagem efetiva.  

O tempo gasto pelo aluno para o entendimento de cada disciplina depende 

também da sua familiaridade com o tema, ou seja, o conhecimento prévio que 

o aluno tem em relação a temática abordada.  

No ambiente virtual, o aluno encontrará o conteúdo das disciplinas, 

organizados em temas/webaulas. 

Para cada um deles, o aluno realizará um conjunto de atividades baseadas em 

leitura de textos de fundamentação teórica e acesso a recursos audiovisuais. 

Um tutor apoiará as atividades realizadas no ambiente virtual, atendendo o 

aluno nas suas dúvidas por meio de ferramentas de comunicação. 

O aluno, ao iniciar os seus estudos, terá um encontro presencial para 

acolhida/ambientação; esse encontro terá como objetivos: 

✓ Integrar o aluno ao curso de Pós-Graduação. 

✓ Dialogar e esclarecer as dúvidas sobre a proposta pedagógica do curso 

e as regras acadêmicas. 

✓ Apresentar ao aluno o Ambiente Virtual de Aprendizagem (o primeiro 

acesso; o envio de documentos; os serviços de secretaria e financeiro; 

a disciplina Ambientação; a tutoria online; o boletim acadêmico; as 

disciplinas e seus conteúdos; a biblioteca virtual; entre outros). 

✓ Proporcionar um momento de Network aos pós-graduandos. 

 

Avaliação do Desempenho do Aluno 

O aluno deverá realizar as atividades propostas no ambiente virtual. A 

realização das atividades irá compor sua frequência no curso, que será 

considerada para a sua aprovação. 
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A atividade avaliativa que o aluno realizará para compor a sua média é a 

Avaliação Virtual (AV); essa atividade é obrigatória e estará disponível no 

Ambiente Virtual de Aprendizagem – AVA, conforme cronograma de seu curso. 

Para a aprovação em cada uma das disciplinas, o aluno deverá obter 

frequência de, no mínimo, 75% (setenta e cinco por cento) e nota igual ou 

superior a 7,0 (sete). 

As notas devem ser expressas no intervalo de 0 (zero) a 10 (dez). 

O aluno que obtiver média inferior a 7,0 (sete) nas disciplinas terá direito ao 

Programa de Dependência e Recuperação – PDR, mediante a solicitação de 

requerimento e respeitando o período de jubilamento do curso. 

O PDR será realizado no ambiente virtual de aprendizagem, sendo que o aluno 

terá acesso ao conteúdo da disciplina e realizará uma Avaliação Virtual - AV, 

e a nota obtida substituirá a média do aluno. 

Para a obtenção do Certificado de Pós-graduação Lato Sensu – 

especialização, o aluno deverá cumprir todas as condições seguintes: 

✓ Frequência mínima de 75% (setenta e cinco por cento) em todas as 

disciplinas; 

✓ Nota igual ou superior a 7,0 (sete) em todas as disciplinas. 

 

Certificação 

O Certificado de conclusão de curso de Especialização será acompanhado por 

histórico escolar, em cumprimento às exigências da Resolução CNE/CES n°1, 

de 06 de abril de 2018, da Câmara de Educação Superior do Conselho 

Nacional de Educação. 

 

Composição do Corpo Docente 

O corpo docente do curso é constituído por profissionais qualificados, com 

comprovado saber em sua área de atuação, conforme Resolução CNE/CES 

n°1, de 06 de abril de 2018, sendo integrado, no mínimo, por 30% (trinta por 

cento) de portadores de título de pós-graduação stricto sensu, isto é, 
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portadores de títulos de Mestrado e Doutorado, obtidos em programas de pós-

graduação stricto sensu devidamente reconhecidos pelo poder público em 

território nacional, ou revalidados, conforme legislação vigente. Os demais 

docentes são certificados em nível de especialização, pós-graduação lato 

sensu, de reconhecida capacidade técnico-profissional. 

9. Estágio Não Obrigatório 

O estágio curricular não obrigatório tem como finalidade estimular o aluno a 

desenvolver atividades extracurriculares, para que possa inter-relacionar os 

conhecimentos teóricos e práticos adquiridos durante o curso e aplicá-los na 

solução de problemas reais da profissão, proporcionando o desenvolvimento da 

análise crítica e reflexiva para os problemas socioeconômicos do país, de acordo 

com a Resolução de Estágio curricular não obrigatório vigente na Instituição. 

Os principais objetivos da prática do estágio curricular não obrigatório são: 

I. proporcionar o exercício do aprendizado compromissado com a realidade 

socioeconômica-política do país;  

II. propiciar a realização de experiências de ensino e aprendizagem visando à 

educação profissional continuada, alicerçada no desenvolvimento de 

competências e habilidades e ao exercício do pensamento reflexivo e criativo; e  

II. incentivar o trabalho de pesquisa e investigação científica, visando ao 

desenvolvimento da ciência, da tecnologia e da cultura. 

A carga horária é definida pela concedente de estágio, não podendo ultrapassar 

a carga horária máxima de 6 (seis) horas diárias e 30 (trinta) horas semanais, as 

quais podem ser realizadas em empresas públicas ou privadas, instituição de 

pesquisa, órgãos governamentais e não governamentais, e as próprias unidades 

da Universidade, desde que sigam às condições adequadas para que o 

estagiário possa aprofundar os seus conhecimentos teóricos e práticos 

adquiridos no curso.  

Para o Curso de Pós-Graduação EAD, a prática do estágio curricular não 

obrigatório é permitida durante a vigência do curso, não podendo exceder em 

um mesmo campo de estágio o período de 2 (dois) anos. 
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Os estágios curriculares não obrigatórios devem estar apoiados em Termo de 

Compromisso e de comum acordo com a Instituição, devendo explicitar não 

somente os aspectos legais específicos, como também os aspectos 

educacionais e de compromisso com a realidade social. 

O Planejamento do Estágio Curricular Não Obrigatório é de responsabilidade do 

coordenador de curso/professor orientador e do Departamento de Estágios.  

 

10. Matriz Curricular 

DISCIPLINAS 
CH 

PRÁTICA 

CH 

TEÓRICA 

CHTOTAL 

Ambientação 0 h 0 h 0 h 

Sistemas de controle 0 h 40 h 40 h 

Robótica colaborativa 0 h 40 h 40 h 

Robótica Industrial 0 h 40 h 40 h 

Integração de sistemas CAD / CAM / CNC / 

FMS 
0 h 40 h 40 h 

Sistemas Supervisórios 0 h 40 h 40 h 

Redes Industriais 0 h 40 h 40 h 

Instrumentação em instalações industriais 0 h 40 h 40 h 

Controladores lógicos programáveis em 

instalações industriais 
0 h 40 h 40 h 

Desenvolvimento de aplicações IA – 

robótica, imagem e visão computacional 
0 h 40 h 40 h 
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11. Carga Horária 

A carga horária de 360 h constitui o conteúdo ministrado em 9 (nove) 

disciplinas. 

 

12. Conteúdo programático 

Disciplina: Ambientação 

Ementa: Histórico da Educação a Distância. Legislação da Educação a 

Distância no Brasil. Potencialidades da Educação a Distância. Flexibilidade de 

Acesso. Tecnologias para apoio à pesquisa. Aprendizagem colaborativa. 

Características do aluno na EAD. Boa convivência virtual: netiquetas. 

Competências e Habilidades: 

• Identificar as características do aluno da modalidade de educação a 

distância; 

• Utilizar ferramentas tecnológicas de apoio a pesquisa; 

• Comunicar-se com clareza e assertividade oralmente e por escrito; 

• Gerenciar tempo e atividades de estudo. 

Conteúdo Programático 1: Histórico da Educação a Distância.  

Conteúdo Programático 2: Legislação da Educação a Distância no Brasil.  

Conteúdo Programático 3: Potencialidades da Educação a Distância.  

Conteúdo Programático 4: Flexibilidade de Acesso.  

Conteúdo Programático 5: Tecnologias para apoio à pesquisa.  

Conteúdo Programático 6: Aprendizagem colaborativa.  

Conteúdo Programático 7: Características do aluno na EAD.  

Conteúdo Programático 8: Boa convivência virtual: netiquetas. 

Bibliografia básica: 
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GOTTARDI, M. de L. A autonomia na aprendizagem em educação a distância: 

competência a ser desenvolvida pelo aluno. Associação Brasileira de 

Educação a Distância, São Paulo, v. 14, n. 8, p. 110-123, dez, 2015.  

MORAN, J. M. MASETTO, M. T. BEHRENS, M. A. Novas Tecnologias e 

Mediação Pedagógica. 21.ed. Campinas, SP: Papirus, 2013. 

PIVA, D. J. PUPO, R. GAMEZ, L. OLIVEIRA, S. EAD na Prática: Planejamento, 

métodos e ambientes de educação online.São Paulo: Elsevier, 2011. 

Bibliografia Complementar: 

ALVES, L. Educação a distância: conceitos e história no Brasil e no 

mundo. Associação Brasileira de Educação A Distância, São Paulo, v. 10, n. 

7, p.85-92, out. 2011.  

MAIA, Carmen; MATTAR, João. ABC da EaD: a educação a distância hoje. São 

Paulo: Prentice Hall, 2007. 

MOORE, Michael G., Educação a distância: sistemas de aprendizagem on-line. 

3. ed., São Paulo: Cengage Learning, 2013. 

 

Disciplina: Sistemas de controle 

Ementa: Automação da medição: noções de arquitetura de sistemas 

computacionais aplicados à aquisição de sinais; Análise de sistemas e 

processos industriais; Sistemas de controle distribuídos e sistemas de controle 

híbridos; Controladores Lógicos Programáveis (CLP’s). Controle de processos e 

de manufatura. 

Competências e habilidades: 

• Conhecer os conceitos fundamentais de sistemas de controle industriais; 

• Conhecer e especificar sistemas de controle para aplicações de 

automação e controle; 

• Avaliar e comparar criticamente esses sistemas. 

Conteúdo Programático 1: Automação da medição: noções de arquitetura de 

sistemas computacionais aplicados à aquisição de sinais; 

Conteúdo Programático 2: Análise de sistemas e processos industriais; 
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Conteúdo Programático 3: Controladores Lógicos Programáveis (CLP’s); 

Conteúdo Programático 4: Sistemas de controle distribuídos; 

Conteúdo Programático 5: Sistemas de controle híbridos; 

Conteúdo Programático 6:  Controles em caldeiras, reatores e tanques; 

Conteúdo Programático 7: Fundamentos de programação em CLP’s. 

Bibliografia: 

GEORGINI, M. Automação aplicada. São Paulo: Érica, 2001.  

NATALE, F. Automação industrial. São Paulo: Érica, 2000.  

OGATA, M. Engenharia de controle moderno. 4ed. São Paulo: Makron Books, 

2003. 

FRANCHI, Claiton Moro. Controladores lógicos programáveis: sistemas 

discretos. 2ed. São Paulo, SP: Erica, 2009. 352 p. ISBN 9788536501994.  

MORAES, Cicero Couto de; CASTRUCCI, Plinio. Engenharia de automação 

industrial. 2ed. Rio de Janeiro: LTC, 2007. 347 p. ISBN 9788521615323.  

SILVEIRA, Paulo Rogerio da; SANTOS, Winderson Eugenio dos. Automação e 

controle discreto. 7ed. São Paulo: Erica, 2006. 229 p. ISBN 8571945918 

Demais referências 

BERGER, Hans. Automating with STEP7 in STL and SCL: programmable 

controllers Simatic S7-300/400. Germany: Siemens.  

BONACORSO, Nelson Gauze, NOLL, Valdir. Automação eletropneumática. 

4ed. São Paulo, Ed. Érica, 2000.  

OLIVEIRA, Julio César Peixoto. Controlador programável. São Paulo: Makron, 

1993.  

STENERSON, John. Fundamentals of programmable logic controllers, 

sensors, and communications. New Jersey: Prentice-Hall. 1999.  

FESTO DIDATIC. Introdução a controladores lógicos programáveis. São 

Paulo: Festo Didatic. 

FIALHO, Arivelto B. Automação pneumática. São Paulo: Ed Érica, 2003.  



 

13 

GEORGINI, Marcelo. Automação aplicada: descrição e implementação de 

sistemas sequenciais. São Paulo: Érica, 2000. 

SILVEIRA, P. R.; SANTOS, W. E. Automação e controle discreto. 2ed. São 

Paulo: Érica, 2000.  

TAUB, H. Circuitos digitais e microprocessadores. São Paulo: McGraw-

Hill,1984. 

TOCCI, Ronald J. Sistemas digitais - princípios e aplicações. 7ed. Rio de 

Janeiro: Ed. Prentice Hall, 2000. 

 

 

Disciplina: Robótica colaborativa  

Ementa: Introdução à Robótica e seus aspectos multidisciplinares. O Conceito 

de Robôs Colaborativos ("Cobots - Collaborative Robots"). Principais aplicações 

dos Robôs Colaborativos nos processos produtivos. Robótica Colaborativa e 

Manufatura Inteligente. Segurança Industrial e Robótica Colaborativa. Veículos 

Autônomos. Robótica Colaborativa na Medicina. 

Competências e habilidades: 

• Adquirir conhecimentos fundamentais sobre os aspectos 

multidisciplinares da Robótica. 

• Conhecer o amplo contexto tecnológico no qual a Robótica Colaborativa 

é utilizada.  

• Analisar o aumento da segurança industrial quando os Robôs 

Colaborativos são utilizados.  

• Realizar a distinção entre a robótica tradicional e a robótica colaborativa 

nos processos de manufatura.  

• Conhecer as novas técnicas de cirurgia minimamente invasiva 

personalizada possibilitadas pela robótica colaborativa. 

Conteúdo Programático 1: Introdução à Robótica e seus aspectos 

multidisciplinares. 
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Conteúdo Programático 2: O Conceito de Robôs Colaborativos ("Cobots - 

Collaborative Robots").  

Conteúdo Programático 3: Principais aplicações dos Robôs Colaborativos nos 

processos produtivos.  

Conteúdo Programático 4: Robótica Colaborativa na Manufatura Inteligente.  

Conteúdo Programático 5: Segurança Industrial e Robótica Colaborativa.  

Conteúdo Programático 6: Veículos Autônomos.  

Conteúdo Programático 7: Robótica Colaborativa na Medicina. 

Bibliografia: 

SANTOS, W. E.; GORGULHO Jr, J. H. C. Robótica industrial – fundamentos, 

tecnologias, programação e simulação. São Paulo: Editora Erica, 2015. 

BAR-COHEN, Y.; HANSON, D. The coming robot revolution: expectations 

and fears about emerging intelligent, humanlike machines. New York: 

Springer, 2009. 

RONZHIN, A.; RIGOLL, G.; MESHCHERYAKOV, R. Interactive collaborative 

robotics. Hatfield: Springer, 2017. 

FOLLET, J.; FANEUFF, J. Designing for collaborative robotics. New York: 

Springer, 2018 

MARTIN, F. G. Robotic explorations: a hands-on introduction to 

engineering. London: Pearson, 2000. 

GROOVER, M. P.; WEISS, M.; NAGEL, R. N.; ODREY, N. G. Industrial 

robotics: technology, programming and applications. New York: McGraw-

Hill College, 1986. 

MITNIK, R.; RECABARREN, M.; NUSSBAUM, M.; SOTO, A. Collaborative 

robotic instruction: a graph teaching experience. Computers & Education, 53 

(2009), p. 330 - 342. 

YOUSEF, H.; BOUKALLEL, M.; ALTHOEFER, K. Tactile sensing for dexterous 

in-hand manipulation in robotics - a review. Sensors and Actuators A: Physical, 

167 (2011), p. 171-187. 
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SLAUGHTER, D. C.; GILES, D. K.; DOWNEY, D. Autonomous robotic weed 

control systems: a review. Computers and Electronics in Agriculture, 61 

(2008), p. 63-78. 

Referências Complementares: 

Cobots Ebook. Disponível em: <http://neffautomation.com/wp-

content/uploads/COBOT-EBOOK-FINAL6.pdf> Acesso em 13 nov.2018. 

New human-robot cooperation in Audi’s production processes. Disponível 

em: 

<http://www.volkswagenag.com/content/vwcorp/info_center/en/news/2015/02/c

ooperation.htm>Acesso em 09 nov. 2018.  

MIT Robotics Team. Disponível em: <http://roboteam.mit.edu>. Acesso em 13 

nov. 2018.  

Introduction to Robotics. Disponível em: <ocw.mit.edu/courses/mechanical-

engineering/2-12-introduction-to-robotics-fall-2005> Acesso em 13 nov. 2018.  

 

Disciplina: Robótica industrial 

Ementa: Visão geral dos manipuladores robóticos e suas aplicações na 

automação; Descrição matemática de manipuladores: sistemas de coordenada 

sem robótica; Modelagem cinemática direta e inversa; Modelagem dinâmica; 

Geração de trajetórias; Órgãos terminais; Sensores em robótica; Controle de 

robôs; Simulação e Programação de robôs; Aplicações industriais. 

Competências e habilidades: 

• Compreender os conceitos fundamentais sobre robótica; 

• Entender os aspectos relacionados à descrição matemática dos 

manipuladores; 

• Capacidade de avaliar a base matemática, principalmente em álgebra 

linear e cálculo diferencial e integral; 

• Compreender e aplicar a modelagem dinâmica dos robôs; 

• Compreender os rudimentos de geração de trajetórias; 

http://www.volkswagenag.com/content/vwcorp/info_center/en/news/2015/02/co
http://www.volkswagenag.com/content/vwcorp/info_center/en/news/2015/02/co
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• Capacidade de orientação e posicionamento geométrico em 2D e 3D, 

favorecendo a modelagem de movimento; 

• Desenvolver programas que controlem os movimentos de braços 

mecânicos, leiam sensores e ativem atuadores. 

Conteúdo Programático 1:  Visão geral dos manipuladores robóticos e suas 

aplicações na automação; 

Conteúdo Programático 2:  Descrição matemática de manipuladores: sistemas 

de coordenada sem robótica; 

Conteúdo Programático 3:  Modelagem cinemática direta e inversa; 

Conteúdo Programático 4:  Modelagem dinâmica; 

Conteúdo Programático 5:  Geração de trajetórias; órgãos terminais. 

Conteúdo Programático 6: Sensores em robótica. Controle de robôs; 

Conteúdo Programático 7: Simulação e Programação de robôs; Aplicações 

industriais. 

Bibliografia: 

PAZOS, F.  Automação de sistemas e robótica. Rio de Janeiro: Editora Axcel 

Books do Brasil, 2008. 

ROSÁRIO, J. M.  Princípios de mecatrônica. São Paulo: Prentice Hall, 2005. 

ROMANO, Vitor F. (Ed). Robótica Industrial – Aplicações na indústria de 

manufatura e de processos. 1ed. São Paulo: Edgard Blücher Ltda, 2002. 

SALANT, M. A.  Introdução a robótica. São Paulo: Makron Books, 2008. 

Demais referências: 

CRAIG, J. J.  Introduction to robotics: mechanics and control. 3ed. Upper 

Saddie River: Person Education, 2005. 

FELICIO, L. C.  Modelagem dinâmica de sistemas e estudo da resposta. 2ed. 

São Carlos: Editora Rima, 2012. 

MARTINS, A.  O que é robótica. São Paulo: Editora Brasiliense, 2003. 

ORSINI, L. Q.  Introdução aos sistemas dinâmicos. Rio de Janeiro: Editora 

Guanabara, 1985. 
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ULLRICH, R. A.  Robótica: uma introdução. Rio de Janeiro: Editora Campus, 

2007. 

 

Disciplina: Integração de sistemas CAD / CAM / CNC / 

FMS 

Ementa: Esta disciplina tem como proposta apresentar a integração de sistemas 

de modelamento tridimensional com a manufatura auxiliada por computador, em 

um ambiente que se relaciona com máquinas operadas por comando numérico 

computadorizado, em consonância com sistemas flexíveis de manufatura 

altamente robotizados, capazes de produzir uma infinidade de produtos em um 

mesmo equipamento. 

Competências e Habilidades: 

● Compreender os sistemas CAD / CAM / CNC / FMS. 

● Reconhecer a integração dos sistemas CAD / CAM / CNC / FMS. 

● Desenvolver projetos de produtos em sistemas flexíveis de manufatura. 

● Aplicar tecnologias de produção em equipamentos flexíveis visando 

eficiência e eficácia. 

● Abordar conceitos de manufatura aditiva: Impressão 3D. 

Conteúdo Programático 1: Integração dos sistemas CAD / CAM 

Conteúdo Programático 2: Comando Numérico Computadorizado (CNC) 

Conteúdo Programático 3: Sistemas Flexíveis de Manufatura (FMS) 

Conteúdo Programático 4: Manufratura aditiva: impressão 3D 

Bibliografia Básica: 

GROOVER, M. P. Automation, production systems, and computer-

integrated manufacturing. 3.ed. Prentice Hall, 2008. 

LEE, K.; Principles of CAD/CAM/CAE systems. Addison-Wesley 1999. 

RAYNA, Thierry; STRIUKOVA, Ludmila. From rapid prototyping to home 

fabrication: How 3D printing is changing business model innovation. 

Technological Forecasting and Social Change, v. 102, p. 214–224, 2016. 
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Bibliografia Complementar: 

BOOTHROYD, G.; DEWHURST, P.; KNIGHT, W. A., Product design for 

manufacture and assembly. 3.ed. Boca Raton, FL: CRC Press, 2010. 

NATALE, F. Automação industrial. São Paulo: Editora Érica, 2000. 

TUBINO, D. F. Sistema de produção: a produtividade no chão de fábrica. 

Porto Alegre: Editora Bookman, 1999. 

 

Disciplina: Sistemas supervisórios 

Ementa: Sistemas supervisórios de processos. Operação e gerenciamento de 

processos de forma local e remota. Simular processos em sistemas 

supervisórios. Arquitetura de sistemas SCADA; Integradores; Interface Homem 

Máquina (IHM) via Supervisório; Driver e servidor de comunicação; Protocolos 

de comunicação utilizados nos drivers; Desempenho; Conceito e exemplos de 

softwares de supervisão; Licenciamento: Hardkey e Softkey; Componentes 

básicos de um software de supervisão; Tipos de tagname; Objetivos dinâmicos 

e estáticos; Scripts; Ergonomia de Interfaces Humano-Computador – IHC; 

Arquitetura Lógica e Física de um sistema SCADA; Relatórios; Projeto de um 

sistema SCADA: arquitetura, lista de tagnames, lista de telas, fluxograma de 

navegação, layout de telas. 

Competências e habilidades: 

• Conhecer e compreender as ferramentas SCADA para desenvolvimento 

de aplicações industriais; 

• Capacidade de aplicação dos recursos da ferramenta de maneira correta 

e otimizada; 

• Desenvolver aplicações na interface da ferramenta SCADA e 

compreender suas aplicações; 

• Planejar as etapas de um projeto com sistemas supervisórios.  

Conteúdo Programático 1:  Evolução dos sistemas de automação. 

Instrumentação virtual versus sistema supervisório. Operação em tempo real. 

Controle de processos em sistemas supervisórios; 
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Conteúdo Programático 2:  Arquiteturas de Sistema SCADA. Exemplos de 

arquiteturas com: Singleloop; Multloop; FieldBus; CLP; Controle digital direto 

(DDC). Operar e gerenciar processos de forma local e remota. Simular processos 

em sistemas supervisórios; 

Conteúdo Programático 3:  Integradores: conceito; componentes. Interface 

homem máquina (IHM) via supervisório: conceito; vantagens e desvantagens; 

driver de comunicação: protocolo DDE, NETDDE, SuiteLink e OPC; seleção e 

instalação do driver de comunicação; topologias de implementação no sistema 

SCADA;  

Conteúdo Programático 4:  Sistema SCADA. Conceito e exemplos de 

softwares: Hardkey e Softkey. Componentes básicos: Maker ou Builder: View ou 

Run. Tagname: Conceitos de tipos: relação com endereçamento do 

equipamento de automação. Definição de aplicação. Tipos de janelas. 

Desenvolver projetos de sistemas supervisórios; 

Conteúdo Programático 5:  Acionadores e ajustes: botões; slider; numéricos. 

Indicador: gráfico; numérico; sinalizadores. Gráficos de tendência: real; histórica. 

Alarmes: sumário; histórico. Script: conceito; tipos; linguagem. Aplicação. 

Configuração de drivers de comunicação relatórios automatizados.  

Conteúdo Programático 6: Ergonomia de Interfaces Humano-Computador – 

IHC. Conceito de IHC. Usabilidade de IHC. Qualidades ergonômicas para IHC. 

Modelo de componentes de IHC. Técnicas de projeto de IHC. Avaliação 

ergonômica de IHC. Norma ISO 9241. Conceitos de engenharia de software. 

Terminologia IEEE 610.12. 

Conteúdo Programático 7: Projeto de um sistema SCADA. Documentação. 

Tecnologias de transmissão para sistemas supervisórios distribuídos. 

Bibliografia: 

ALBUQUERQUE, Pedro U. B. de; ALEXANDRIA, Auzuir Ripardo de. Redes 

industriais: aplicações em sistemas digitais de controle distribuído 

protocolos industriais, aplicações SCADA. 2ed. São Paulo: Ensino 

Profissional, 2009. 258 p 

ALBUQUERQUE, Pedro Urbano Braga de; THOMAZINI, Daniel. Engenharia de 

Automação Industrial. 2ed. Rio de Janeiro: LTC, 2007. 



 

20 

BOYER, Stuart A. SCADA: supervisory control and data acquisition. 3ed. 

Research Triangle Park, NC: ISA, 2004. 219 p.  

CAPELLI, Alexandre. Automação industrial: controle do movimento e 

processos contínuos. 2ed. São Paulo: Érica, 2008. 

MORAES, Cícero Couto de; CASTRUCCI, Plínio de Lauro. Energia, Meio 

Ambiente e Desenvolvimento. 2ed. São Paulo: EDUSP, 2003. 

PENIN, Aquilino Rodriguez. Sistemas SCADA: guia prático. 2ed. Barcelona 

Espanha: Marcombo, Ediciones Técnicas, 2007. 448 p. 

WANG, Hang; LINKENS, Derek. Intelligent Supervisory Control: a qualitative 

bond graph reasoning approach. USA: World Scientific Pub Co Inc, 1996. 210 

p.  

 

Disciplina: Redes industriais 

Ementa: Distinguir e configurar redes industriais; propor tecnologias de 

informação aplicadas a sistemas de automação. Redes de chão de fábrica. 

Estrutura de redes industriais. Características dos principais modelos de redes 

industriais. Protocolos de comunicação de redes industriais. Tipos de redes 

existentes. Redes industriais de sensores. Redes industriais de dispositivos. 

Redes industriais de instrumentação. Gerenciamento e manutenção de redes 

industriais. 

Competências e habilidades: 

• Conhecer os conceitos fundamentais e hierarquia de aplicação de redes 

industriais. 

• Compreender a funcionalidade dos protocolos de comunicação das redes 

industriais. 

• Conhecer e especificar redes industriais para aplicações de automação e 

controle. 

• Avaliar e comparar criticamente sistemas que utilizam esses protocolos. 

Conteúdo Programático 1: Histórico de redes industriais; 

Conteúdo Programático 2: Distinguir e configurar redes industriais; 
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Conteúdo Programático 3: Tecnologias de informação aplicadas a sistemas de 

automação; 

Conteúdo Programático 4: Arquitetura de redes PROFIBUS, Profinet e 

ControlNet; 

Conteúdo Programático 5: Arquitetura Fieldbus Fundation e Ethernet Industrial; 

Conteúdo Programático 6: Protocolos de comunicação para redes de 

automação industrial; 

Conteúdo Programático 7: Projetos de redes industriais de comunicação. 

Bibliografia: 

ALDABÓ, Ricardo. Sistemas de redes para controle e automação. Rio de 

Janeiro: Book Express, c2000.  

FOROUZAN, Behrouz A. Comunicação de dados e redes de computadores. 

3ed. Porto Alegre: Bookman, 2006.  

HAYKIN, Simon. Sistemas de comunicação: analógicos e digitais. 4ed. Porto 

Alegre, RS: Bookman, 2004.  

SOUSA, Lindeberg Barros de. Redes de computadores: dados, voz e 

imagem. 5ed. São Paulo: Érica, 2002.  

TANENBAUM, Andrew S. Redes de computadores. Rio de Janeiro: Elsevier, 

2003.  

Demais referências: 

ETO, Vicente Soares. Comunicação de Dados. Érica, 1991. In: TEMES, Lloyd. 

Princípios de telecomunicações. São Paulo: McGraw-Hill.  

HAYKIN, Simon; MOHER, Michael. Sistemas modernos de comunicação 

wireless. Porto Alegre, RS: Bookman, 2008.  

HELD, Gilbert. Comunicação de dados. Rio de Janeiro: Campus. In: 

NASCIMENTO, Juarez do. Telecomunicações. 2. ed. São Paulo: Makron, c2000.  

OLIVEIRA, Luiz Antonio Alves de. Comunicação de Dados e 

Teleprocessamento. Erica, 1993. In: ALVES, Luiz. Comunicação de Dados. 

Makron Books, 1994.  
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SOARES, Luiz Fernando Gomes de; LEMOS, Guido; COLCHER, Sérgio. Redes 

de computadores: das LANs, MANs e WANs às redes ATM. 2ed. Rio de 

Janeiro: Campus, 1995. 

WALDMAN, Hélio; YACOUB, Michel Daoud. Telecomunicações: princípios e 

tendências. 5ed. São Paulo: Érica, 2001. 

 

Disciplina: Instrumentação em instalações industriais 

Ementa: Instrumentação industrial. Simbologia em instrumentação. 

Padronização ANSI/ISA S5.1 à S5.5. TAGs. Transdutores e sensores. 

Instrumentos de campo. Tipos de controladores. Atuadores. Sensibilidade e 

zona morta de instrumentos. Malhas de controle. Diagrama P&ID. Processos de 

nível, temperatura, vazão, pressão. 

Competências e Habilidades: 

• Conhecer sobre a aplicação da instrumentação em instalações industriais; 

• Analisar diagramas lógicos e operacionais de sistemas industriais; 

• Compreender o funcionamento de sensores, controladores e atuadores 

em processos industriais; 

• Aplicar a normativa ANSI/ISA S5.1 à S5.5 em instalações industriais. 

Conteúdo Programático 1: Fundamentos da instrumentação industrial e 

padronização ANSI/ISA S5.1 à S5.5 para representação de processos em 

instalações industriais. 

Conteúdo Programático 2: Apresentar a representação de malhas de controle 

segundo a padronização ANSI/ISA S5.1 à S5.5. 

Conteúdo Programático 3: Malhas de controle e diagramas de tubulação e 

instrumentação (P&ID) aplicados a sistemas de nível e temperatura. 

Conteúdo Programático 4: Malhas de controle e diagramas de tubulação e 

instrumentação (P&ID) aplicados a sistemas de vazão e pressão. 

Bibliografia Básica: 

FIALHO, A. B. Instrumentação Industrial - Conceitos, Aplicações e Análises. 

7.ed. São Paulo: Érica, 2013. 

FRANCHI, C. M. Instrumentação de Processos Industriais - Princípios e 

Aplicações. 1.ed. São Paulo: Érica, 2015. 
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ALVES, J. L. L. Instrumentação, Controle e Automação de Processos. 2.ed. 

Rio de Janeiro: LTC, 2017. 

THOMAZINI, D.; ALBUQUERQUE, P. U. B. Sensores Industriais - 

Fundamentos e Aplicações. 8.ed. São Paulo: Érica, 2011. 

Bibliografia Complementar: 

MORAES, C. C.; CASTRUCCI, P. L. Engenharia de Automação Industrial 

2.ed. Rio de Janeiro: LTC, 2010. 

BRANQUINHO, M. A.; SEIDL, J.; MORAES, L. C.; BRANQUINHO, T. B.; 

JUNIOR, J. A. Segurança de Automação Industrial e SCADA. 2.ed. São 

Paulo: Elsevier, 2014. 

CAPELLI, A. Automação Industrial - Controle da Movimento e Processos 

Contínuos. 3.ed. São Paulo: Érica, 2013. 

 

Disciplina: Controladores lógicos programáveis em 

instalações industriais 

Ementa: Aplicação de controladores lógicos programáveis em instalações 

industriais. Características. Entradas e saídas. Programação em linguagem 

Ladder. Sistemas supervisórios. Projetos automáticos com controladores lógicos 

programáveis em instalações industriais. 

Competências e Habilidades: 

• Conhecer sobre a aplicação dos controladores lógicos programáveis em 

instalações industriais; 

• Aplicar a lógica de programação Ladder em projetos automáticos; 

• Analisar diagramas em processos industriais e de acionamento de 

máquinas elétricas; 

Conteúdo Programático 1: Características dos controladores lógicos 

programáveis e aplicações em instalações industriais. Entradas e saídas. 

Programação em linguagem Ladder. 

Conteúdo Programático 2:  Lógica programável. Características do sistema de 

controle. Malhas típicas de controle e processo. Fundamentos dos sistemas 

supervisórios. 
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Conteúdo Programático 3: Projetos de controladores lógicos programáveis 

aplicados em processos industriais. 

Conteúdo Programático 4:  Projetos de controladores lógicos programáveis 

aplicados em acionamento de máquinas elétricas. 

Bibliografia Básica: 

FRANCHI, C. M.; CAMARGO, V. L. A. Controladores Lógicos Programáveis 

- Sistemas Discretos e Analógicos. 3.ed. São Paulo: Érica, 2021. 

PETRUZELLA, F. D. Controladores Lógicos Programáveis. 4.ed. Porto 

Alegre: AMGH, 2014. 

MIYAGI, P. E. Controle programável – Fundamentos do controle de sistemas 

a eventos discretos. 5.ed. São Paulo: Blucher, 2015. 

SMITH, C. A.; CORRIPIO, A. Princípios e Prática do Controle Automático de 

Processo. 3.ed. Rio de Janeiro: LTC, 2012. 

Bibliografia Complementar: 

FRANCHI, C. M. Controle de Processos Industriais: Princípios e Aplicações. 

1.ed. São Paulo: Érica, 2011. 

SILVEIRA, P. R.; SANTOS, W. E. Automação e Controle Discreto. 9.ed. São 

Paulo: Érica, 1998. 

FRANCHI, C. M.; CAMARGO, V. L. A. Controladores Lógicos Programáveis 

- Sistemas Discretos. 2.ed. São Paulo: Érica, 2009. 

 

Disciplina: Desenvolvimento de Aplicações IA – 

Robótica, Imagem e Visão Computacional 

Ementa: Processamento de imagens digitais. Filtros e atributos. Tratamento de 

imagens. Descritores. Aplicações em inteligência artificial e robótica. 

Competências e Habilidades: 

• Conhecer técnicas para manipulação de imagens 

• Aplicar algoritmos para o tratamento de imagens digitais 

• Desenvolver aplicações de IA em robótica e visão computacional 

Conteúdo Programático 1: Processamento de imagens digitais. Espaço e 

canais de cores. Brilho e contraste. Aplicações de visão computacional e visão 

robótica. Introdução ao opencv. 
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Conteúdo Programático 2: Filtros, kernels, smoothing, blurring, erosão e 

dilatação, detecção de bordas. Exemplos e aplicações em opencv. 

Conteúdo Programático 3: Descritores, vetor de características, keypoints, 

segmentação de imagens, BoVW, feature maching. Exemplos e aplicações em 

opencv. 

Conteúdo Programático 4: Aplicações em visão computacional usando 

machine learning e deep learning. Visão robótica. Classificação de imagens. 

Detecção de objetos. Reconhecimento facial. YOLO. Segmentação de imagens. 

Bibliografia Básica: 

GONZALEZ, Rafael C.; WOODS, Richard E. Processamento de imagens 

digitais. Editora Blucher, 2000. 

FORSYTH, David A.; PONCE, Jean. Computer vision: a modern approach. 

Prentice Hall Professional Technical Reference, 2002. 

MARENGONI, Maurício; STRINGHINI, Stringhini. Tutorial: Introdução à Visão 

Computacional usando OpenCV. Revista de Informática Teórica e Aplicada, 

Porto Alegre, RS, v. 16, n. 1, p. 125-160, mar. 2010. ISSN 21752745. 

Bibliografia Complementar: 

VOULODIMOS, Athanasios et al. Deep learning for computer vision: A brief 

review. Computational intelligence and neuroscience, v. 2018, 2018. 

KHAN, Salman et al. A guide to convolutional neural networks for computer 

vision. Synthesis Lectures on Computer Vision, v. 8, n. 1, p. 1-207, 2018. 

DAVIES, E. Roy. Machine vision: theory, algorithms, practicalities. Elsevier, 

2004. 

 

13. Infraestrutura Física e Pedagógica 

O aluno encontrará todo o conteúdo do curso e assistirá às aulas gravadas no 

ambiente virtual. Para assistir às aulas é fundamental que as especificações 

abaixo sejam obedecidas, possibilitando, assim, uma recepção de maior 

qualidade dos vídeos. 

Hardware:  

• Processador Intel Core 2 Duo ou superior.  
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• 2Gb de Memória RAM.  

• Placa de vídeo com resolução 1024x768, qualidade de cor 32 bits e 

compatível com Microsoft DirectShow.  

• Microsoft DirectX 9.0c ou posterior.  

Software:  

• Navegador: Firefox, Google Chrome, Internet Explorer (sempre 

atualizado).  

• Sistema Operacional: Windows XP ou posterior.  

• Adobe Flash Player (atualizado).  

• Plugin de vídeos SilverLigth (atualizado) 

Rede:  

• Conexão com a Internet banda larga de no mínimo 2 MB.   

• Em caso de acesso em ambientes corporativos além da velocidade, é 

necessário verificar as condições de segurança de rede de sua empresa 

e se certificar que o site não estará bloqueado. 

Adicionalmente, é prevista a utilização da biblioteca virtual para consultas 

bibliográficas e pesquisa de assuntos referentes às disciplinas ministradas. 
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