INSTITUTO FEDERAL DE EDUCAGAO, CIENCIA E TECNOLOGIA DO
AMAZONAS

CAMPUS MANAUS DISTRITO INDUSTRIAL

Curso: ENGENHARIA DE CONTROLE E AUTOMAGAO

OBJETIVOS

Capacitar o aluno com o conhecimento do comportamento de componentes de maquinas e de
sistemas mecanicos frente e dos seus usos na construcdo de maquinas através da analise de

mecanismos planos e espaciais em seus aspectos cinematicos e dinamicos.

DISCIPLINA: PERIODO C.H. Semanal: C.H. Total:
Mecanismos 62 4h 80h
PRE-REQUISITO (S) C. H. Teorica: 80 h

Mecanica Geral

C. H. Pritica: -----

CONTEUDO PROGRAMATICO

1. Andlise grafica de velocidades em mecanismos
1.1 Andlise de mecanismos;
1.2 Calculo da velocidade: centro instantaneo de rotagao;
1.3 Velocidade relativa: definicdo e exemplos;
1.4 Calculo vetorial da aceleragao: aceleragao tangencial e normal.
2. Sintese de mecanismos
2.1 Tipos de sinteses;
2.2 Erros de trajetorias;
2.3 Erros estruturais;
2.4 Métodos graficos;
2.5 Métodos analiticos: angulo de transmissao 6timo, método de Freudenstein e
espagamento de Chebychev.
3. Andlise cinematica direta e reversa
3.1 Sistemas de referéncias;
3.2 Transformagao de coordenadas;
3.3 Robd elementar: péndulo simples;
3.4 Modelo geométrico;
3.5 Descrigao cinematica: notagao de Denavit-Hartenberg;
3.6 Algoritmo para obtenc¢ao do sistema de coordenadas;
3.7 Obtencao da matriz de transformagcao homogénea;
3.8 Matriz transformacéo;
3.9 Problema cinematico inverso;
3.10 Matriz Jacobiana;
3.11 Controle de posicao.
4. Mecanismos caracteristicos
4.1 Mecanismos de quatro barras;
4.2 Sistema biela-manivela;
4.3 Garfo escocés;
4.4 Mecanismos de retorno rapido;
4.5 Mecanismos geradores de reta;
4.6 Pantégrafo;




4.7 Roda de Geneva;
4.8 Juntas universais;
4.9 Outros mecanismos.
5. Anadlise dindmica de mecanismos articulados espaciais
5.1 Andlise vetorial nos mecanismos espaciais;
5.2 Revisao da dinamica de corpos rigidos;
5.3 Aplicagdes a mecanismos espaciais;
5.4 Equacao de Lagrange;
5.5 Determinagao dos esforgos dindmicos em mecanismos espaciais;
5.6 Aplicacdao em robbés manipuladores em cadeia simples.
6. Sintese dimensional de mecanismos articulados
6.1 Ferramentas basicas da sintese;
6.2 Sintese de mecanismos para duas posic¢oes finitamente separadas;
6.3 Sintese de mecanismos para trés posic¢oes finitamente separadas;
6.4 Sintese de mecanismos para quatro posicées finitamente separadas.
7. Estudo das Cames
7.1 Tipos de movimentos seguidores;
7.2 Tipos de seguidores e cames;
7.3 Geometria da came radial;
7.4 Diagrama de deslocamento;
7.5 Angulo de presséo e raio de curvatura;
7.6 Consideracoes sobre a fabricagdo de cames;
7.7 Consideracdes sobre o projeto de cames.
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