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Ementa:

e Coordenadas generalizadas;

e Equagdes do movimento;

e Teoremas de conservacgdo;

e Mecanica lagrangeana;

e Movimentos dos corpos rigidos;

e Geometria da inércia;

e Dinamica aplicada ao controle de robds.

Programa:

Estudar os principios das dindmicas de mecanismos e robds. Sdo apresentadas técnicas de analise
baseadas nas teorias de helicdides, grafos e mecanica lagrangeana. O curso dara um tratamento formal e
geométricodos principios da Mecanica quando aplicados a mecanismos e maquinase embasa técnicas de
projeto e otimizacdo de mecanismos e maquinas.

Serdo estudados e debatidos problemas de cunho aplicado como, por exemplo, em Robética ou em
Dinamica Veicular.

Critério de Avaliagdo:

Provas, seminarios e trabalhos computacionais com respectivas defesas.
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