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Objetivo O objetivo da disciplina é apresentar ao aluno uma metodologia de andlise e projeto de mecanismos,
entendidos como sistemas transformadores de movimento e for¢ca, empregados nas mais diversas maquinas,
equipamentos industriais e veiculos automotores. Além desta metodologia, prevé-se também que o aluno desenvolva
seus proprios modelos, sejam eles fisicos, matematicos ou computacionais, e utilize ainda aplicativos comerciais, tendo
em vista a simulagéo destes sistemas mecéanicos e verificacdo da conformidade do seu comportamento cinematico e
dindmico com as especificacbes de projeto.

Referéncias recomendadas
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Material de apoio
Hess-Coelho, T.A. Metodologia para analise e sintese de mecanismos, 2008
Ibrahim, R.C. Engrenamentos planetarios, Cames, Cinematica e dinamica, 2008

Provas Duas provas obrigatorias Trabalhos  Um trabalho obrigatério

Critério de aproveitamento A=0,7.P+0,3.T sendo P=(P:+P,)/2

Se- Dia Assunto Dia |Assunto

ma-na

1 25-2 Introducéo 27-2 |N&o havera aula

2 4-3 Mobilidade 6-3 [Mobilidade

3 11-3 Sintese do Tipo 13-3 |Sintese do Tipo

4 18-3 Andlise cinematica 2D (analitico) * 20-3 | Andlise cinematica 2D (analitico) *

5 25-3 Analise cinematica 2D (mét. matricial) 27-3 |Andlise cinemética 2D (mét. matricial)

6 1-4 Nao havera aula (semana santa) 3-4 |N&o haveréa aula (semana santa)

7 8-4 la. prova 10-4 |[Sintese Dimensional (mét. analitico) *

8 15-4 Sintese Dimensional (mét. analitico) * 17-4 |Sintese Dimensional (mét. analitico) *

9 22-4 Sintese Dimensional (mét. analitico) * 24-4 |Entrega: modelo CAD do mecanismo
sintetizado*

10 29-4 Came-seguidor * 1-5 |N&o havera aula (dia do Trabalho)

11 6-5 Came-seguidor * 8-5 |Came-seguidor *

12 13-5 Andlise dinamica (Newton-Euler) * 15-5 [Andlise dinamica (Newton-Euler) *

13 20-5 Anélise dinamica (Newton-Euler) * 22-5 |Analise dinamica (outros métodos)

14 27-5 Andlise dindmica (outros métodos) 29-5 |Andlise cinemética 3D

15 3-6 Andlise cinemética 3D 5-6 |N&o havera aula (Corpus Christi )

16 10-6 Trens de engrenagem (Prof.Marco) 12-6 |Apresentacéo do 1°. Prototipo operando*

17 17-6 Trens de engrenagem (Prof.Marco) 19-6 (22 Prova *

18 24-6 Prova Substitutiva 26-6 |Apresentacdo e Entrega do trabalho

19 1-7 Apresentagdo e Entrega do trabalho 3-7 |N&o havera aula
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