
 
 

 

Disciplina: Geometria de robôs paralelos espaciais complexos Código: EMC 410182 

Área(s) de Concentração: Projeto de sistemas mecânico – Robótica 

Carga Horária Total: 15h N° de Créditos: 01 

Teórica: 15h Classificação:  Eletiva 

Prática: ------ Bimestre (s): 4° 

Professores: Prof. Henrique Simas e Prof. Roberto Simoni  

 

Pré-requisitos: 

Código Disciplina 

EMC 6630  Introdução da Robótica 

EMC 410070  Cinemática e Estática de Mecanismos de Robôs 

EMC 410004  Projeto Conceitual de Mecanismos 

 

Ementa: 

Caracterização de mecanismos e robôs paralelos espaciais de cadeia cinemática complexa; Cinemática 
de posição e diferencial, direta e inversa para mecanismos e robôs paralelos complexos; Identificação do 
volume de trabalho e razão volumétrica para robôs paralelos espaciais de mobilidade 3 e 4; Estática e 
cinetostática para robôs paralelos complexos; Analise de erros dimensionais na fase de projeto de robôs 
paralelos; Stiffness 

 
Programa 

O programa tem como foco e objeto de estudo e desenvolvimento os mecanismos e robôs paralelos 
espaciais complexos tratando dos seguintes tópicos: 
 
1 – Introdução ao problema cinemático para mecanismos e robôs paralelos espaciais complexos; 
2 – Relações analíticas, algébricas e geométricas para o estudo e resolução cinemática; 
3 –Síntese dimensional e analise dos erros de fabricação – coeficientes de precisão; 
4 – Cinetostática e stiffness; 
5 – Razão volumétrica; 
5 – Proposição e desenvolvimento de novas concepções; 

 

Forma de Avaliação: 

Resolução de exercícios (20%), Seminários (20%) e Redação de artigos científicos (60%) 
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