
 
 

Disciplina: Dinâmica de Mecanismos e Robôs  Código: EMC 410094 

Área(s) de Concentração: Projeto de Sistemas Mecânicos 

Carga Horária Total: 30h N° de Créditos: 2 

Teórica: 30h Classificação: Eletiva 

Prática: - Bimestre (s): 3º 

Prof. Daniel Martins  

 
Ementa: 

 Coordenadas generalizadas; 

 Equações do movimento; 

 Teoremas de conservação; 

 Mecânica lagrangeana; 

 Movimentos dos corpos rígidos; 

 Geometria da inércia; 

 Dinâmica aplicada ao controle de robôs. 

 
Programa: 

Estudar os princípios das dinâmicas de mecanismos e robôs. São apresentadas técnicas de análise 
baseadas nas teorias de helicóides, grafos e mecânica lagrangeana. O curso dará um tratamento formal e 
geométricodos princípios da Mecânica quando aplicados a mecanismos e máquinase embasa técnicas de 
projeto e otimização de mecanismos e máquinas. 
Serão estudados e debatidos problemas de cunho aplicado como, por exemplo, em Robótica ou em 
Dinâmica Veicular. 

 
Critério de Avaliação: 

Provas, seminários e trabalhos computacionais com respectivas defesas.  
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