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Pré-requisitos:
Caddigo Disciplina
EMC 410070 Cinematica e Estdtica de Mecanismos e Robds

Ementa:

- Espacos vetoriais, heligiros e heliforcas.

- Espacos reciprocos e sistemas de helicdides.

- Heligiros e heliforcas em manipuladores paralelos.

- Sintese do tipo de manipuladores paralelos utilizando teoria de helicdides.
- Cinematica de velocidade e analise do Jacobiano.

- Modelagem de sistemas mecanicos elasticos.

- Dinamica de sistemas mecanicos.

Programa:

- Estudar os principios basicos da teoria de helicéides aplicada a cinematica de velocidade e estatica.

- Estudar a cinematica e estdtica aplicada a sistemas de helicdides, bases vetoriais para heligiro e
heliforca. Dependéncia e independéncia linear de sistemas de helicdides. Espacos gerados para a
cinematica a partir de uma base de heligiro e o reciproco espaco gerado para a estatica e sua base de
heliforca.

- Sistemas de helicéides conservativos.

- Aplicar o conceito de espaco gerado por uma base de heligiros em manipuladores paralelos. Estudar o
reciproco espaco gerado por uma base de heliforcas em manipuladores paralelos.
- Sintese do tipo de manipuladores paralelos utilizando teoria de helicdides. Analise de restricdes em
unidades composicionais. Sintese do tipo de mecanismos com um circuito. Sintese do tipo de
mecanismos paralelos.

- Cinematica de velocidade com helicéides e método sistematico para determinar as equagbes de
velocidade e o Jacobiano de manipuladores paralelos.

- Introducdo a modelagem de sistemas mecanicos com elasticidade nas juntas.

- Introducdo a modelagem de sistemas mecanicos com elasticidade nos elos.

- Dinamica utilizando helicdides. Dinamica de sistemas mecanicos. Método sistematico para analise
dindmica de sistemas mecanicos.

Critério de Avaliagdo:

Provas, semindrios e trabalhos computacionais com respectivas defesas.
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