
 
Disciplina: Síntese de Mecanismos e Robôs Código: EMC 410196 

Área(s) de Concentração: Projeto de Sistemas Mecânicos 

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

Teórica: 30 h Classificação: optativa 

Prática: - Bimestre (s): 4º 

Pré-requisitos: 

Código Disciplina 

  

Ementa: 

Síntese do número; 
Síntese do tipo; 
Síntese dimensional; 
Teoria de grafos; 
Teoria de grupos; 
Teoria de matroides; 
Teoria de helicoides; 
Mecanismos complacentes; 
Mecanismos origami; 
Mecanismos autoalinhantes; 
Mecanismos para tecnologia assistiva; 
Robôs por cabos.  

Programa: 

Teoria de grupos aplicada à síntese do número de mecanismos e robôs; 
Teoria de grafos aplicada à síntese do número de mecanismos e robôs; 
Aplicação da teoria de matroides na síntese de mecanismos; 
Técnicas de síntese dimensional; 
Técnicas de síntese de mecanismos especiais (complacentes, origami, autoalinhantes, etc.); 
Técnicas de síntese de mecanismos para aplicações especiais (tecnologia assistiva, automotiva, 
cirurgia, etc .); 
Técnicas de síntese de mecanismos e robôs por cabos. 

Forma de Avaliação: 

Seminários, presença e tarefas individuais e em equipe 
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