
 
 

Disciplina: Teoria de Helicóides  Código: EMC 410126 

Área(s) de Concentração: Projeto de Sistemas Mecânicos 

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

Teórica: 30h Classificação: Eletiva  

Prática: - Bimestre (s): 4º 

Professor: Daniel Martins  

 

Pré-requisitos: 

Código Disciplina 

EMC 410070 Cinemática e Estática de Mecanismos e Robôs 

 

Ementa: 

- Espaços vetoriais, heligiros e heliforças. 
- Espaços recíprocos e sistemas de helicóides. 
- Heligiros e heliforças em manipuladores paralelos. 
- Síntese do tipo de manipuladores paralelos utilizando teoria de helicóides. 
- Cinemática de velocidade e análise do Jacobiano. 
- Modelagem de sistemas mecânicos elásticos. 
- Dinâmica de sistemas mecânicos. 

 
Programa: 

 - Estudar os princípios básicos da teoria de helicóides aplicada à cinemática de velocidade e estática. 
 - Estudar a cinemática e estática aplicada à sistemas de helicóides, bases vetoriais para heligiro e 
heliforça. Dependência e independência linear de sistemas de helicóides. Espaços gerados para a 
cinemática a partir de uma base de heligiro e o recíproco espaço gerado para a estática e sua base de 
heliforça. 
 - Sistemas de helicóides conservativos. 
 - Aplicar o conceito de espaço gerado por uma base de heligiros em manipuladores paralelos. Estudar o 
recíproco espaço gerado por uma base de heliforças em manipuladores paralelos. 
 - Síntese do tipo de manipuladores paralelos utilizando teoria de helicóides. Análise de restrições em 
unidades composicionais. Síntese do tipo de mecanismos com um circuito. Síntese do tipo de 
mecanismos paralelos. 
 - Cinemática de velocidade com helicóides e método sistemático para determinar as equações de 
velocidade e o Jacobiano de manipuladores paralelos. 
 - Introdução à modelagem de sistemas mecânicos com elasticidade nas juntas. 
 - Introdução à modelagem de sistemas mecânicos com elasticidade nos elos. 
 - Dinâmica utilizando helicóides. Dinâmica de sistemas mecânicos. Método sistemático para análise 
dinâmica de sistemas mecânicos. 
 

 

Critério de Avaliação: 

Provas, seminários e trabalhos computacionais com respectivas defesas. 
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