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Pré-requisitos:

Cadigo Disciplina

EMC 6630 Introducdo da Robdtica

EMC 410070 Cinematica e Estatica de Mecanismos de Robos
EMC 410004 Projeto Conceitual de Mecanismos

Ementa:

Caracterizagdo de mecanismos e rob0s paralelos espaciais de cadeia cinematica complexa; Cinematica
de posicdo e diferencial, direta e inversa para mecanismos e robds paralelos complexos; Identificacdo do
volume de trabalho e razdo volumétrica para robos paralelos espaciais de mobilidade 3 e 4; Estatica e
cinetostatica para robds paralelos complexos; Analise de erros dimensionais na fase de projeto de robos
paralelos; Stiffness

Programa

O programa tem como foco e objeto de estudo e desenvolvimento os mecanismos e robos paralelos
espaciais complexos tratando dos seguintes topicos:

1 - Introducdo ao problema cinemdtico para mecanismos e roboés paralelos espaciais complexos;
2 — Relagbes analiticas, algébricas e geométricas para o estudo e resolugdo cinemdtica;

3 —Sintese dimensional e analise dos erros de fabricacdo — coeficientes de precisdo;

4 — Cinetostatica e stiffness;

5 — Razdo volumétrica;

5 — Proposicdo e desenvolvimento de novas concepgdes;

Forma de Avaliagao:

Resoluc¢do de exercicios (20%), Seminarios (20%) e Redagdo de artigos cientificos (60%)
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