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UNIVERSIDADE FEDERAL DE UBERLANDIA 

FACULDADE DE ENGENHARIA MECANICA 

CURSO DE GRADUA<;AO EM ENGENHARIA MECATRONICA 

DISCIPLINA: Sistemas 0 eracionais 

CODIGO: F ACOM49060 

PERIODO/SERIE: 6° 

OBRIGATORIA: (X) OPTATIVA:( ) 

PRE-REQUISITOS: 

F ACOM49050- Arquitetura e 

Organiza<;:ao de Computadores I 

UNIDADE ACADEMICA: F ACOM 

CHTOTAL 
TEO RICA: 

60 

CHTOTAL 
PRATICA: 

0 

CO-REQUISITOS: 

CHTOTAL: 

60 

Compreensao da importancia dos sistemas operacwna1s para o controle e aproveitamento dos 
recursos do computador; 
Conhecimento dos diversos tipos de sistemas operacionais e suas caracteristicas, bern como sua 
evolu<;:ao; 
Compreensao da necessidade de estrutura<;:ao adequada de sistemas operacionais; 
Conhecimento dos principais componentes de urn sistema operacional e dos mecanismos e tecnicas 
usadas para desenvolve-los; 
Conhecimento de programa<;:ao concorrente e de mecanismos de exclusao mutua e de sincroniza<;:ao. 

Estrutura e Arquitetura de Sistemas Operacionais; Processos e Threads; Comunica<;:ao, Concorrencia 
e Sincroniza<;:ao de Processos; Gerenciamento de Memoria, Sistema de Entrada e Safda, Sistema de 
Arquivo e Sistemas Operacionais Distribufdos. 



I. Visao Abrangente dos Sistemas Operacionais 
1.1. Introdu9ao; 
1.2. Organiza9ao e Arquitetura de Computadores; 
1.3. Tipos de Sistemas Operacionais 
1.4. Arquiteturas de Sistemas Operacionais; 

2. Gerenciamento de Processes 
2.1. 0 Conceito de Processes; 
2.2. Controle de Processes; 
2.3. Troca de Contexte de Processes; 
2.4. 0 Conceito de Threads; 
2.5. Comunica9ao, Concorrencia e Sincronismo de Processes; 
2.6. Impasses (Deadlocks); 

' 2.7. Escalonamento de Tarefas; 

3. Gerenciamento do Armazenamento 
3.1. Espa9o de Endere9amento de Processes; 
3.2. Esquemas de Gerenciamento de Memoria; 
3.3. Memoria Virtual; 

4. Gerenciamento do Sistema de Arquivos 
4.1. Interface do Sistema de Arquivos; 
4.2. Implementa9ao de Sistemas de Arquivos; 

5. Gerenciamento do Sistema de E/S 
5.1. Sistema de E/S; 
5.2. Estrutura de Armazenamento em Massa; 

6. Sistemas Distribuidos; 
6.1. Estrutura de Sistemas Distribuidos; 

' 6.2. Sistema de Arquivos Distribuidos; 
6.3. Coordena9ao Distribuida; 

Bibliografia Basica 

SILBERSCHATZ, A.; GALVIN, P. B. GAGNE, G.; Fundamentos de Sistemas Operacionais, 6a. 
ed.; Editora Campus, 2004. 
TANENBAUM, A. S. and Woodhull, A. S. Sistemas Operacionais- Projeto e Implementa9ao. 
Bookman, 2000. 
STALLINGS, W. Operating Systems- Internals and Design Principles. 3.ed. Englewood Cliffs, 
NJ : Prentice-Hall, 1998. 
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Bibliografia Complementar 

OLIVEIRA, R. S., CARISSIMI,A. S., e TOSCANI, S. S., Sistemas 
Operacionais, Editora Bookman, Porto Alegre, 3a Edi9ao, 2008. (reimpressao) ISBN: 
9788577803378 
BACH, M. The design ofthe Unix Operating System. Englewood Cliffs, N.J., Prentice-Hall, 
1990. 
LEWIS, B.; BERG, D. J. Threads primer: a guide to multithreaded programming. New Jersey, 
Prentice-Hall, 1996. 



UNIVERSIDADE FEDERAL DE UBERLANDIA 

FACULDADE DE ENGENHARIA MECANICA 

CURSO DE GRADUA(::AO EM ENGENHARIA MECATRONICA 

DISCIPLINA: Eletr6nica Digital 

CODIGO: FEELT49040 

PERIODO/SERIE: 4° 

OBRIGATORIA: (X) OPTATIVA: ( ) 

I PRt-REQUISITOS: 

UNIDADE ACADEMICA: FEEL T 

CHTOTAL 
TEO RICA: 

30 

CHTOTAL 
PRATICA: 

30 

I cO-REQmsnos: 

CHTOTAL: 

60 

Ao final da disciplina o estudante sera capaz de: Analisar e projetar circuitos 16gicos digitais 
combinacionais, interpretando-os e resolvendo problemas praticos; caracterizar e avaliar parametros 
de funcionamento de componentes comerciais com o intuito de aplicar no desenvolvimento e projeto; 
identificar os diferentes tipos de mem6rias, arquiteturas intemas e aplica~oes. 

Teoria basica e aplica~oes a engenharia eletrica de sistemas digitais. 

1. lntrodu~ao a representa9ao numerica de dados 
1.1. Grandezas anal6gicas versus grandezas digitais 
1.2. Sistemas de numera~ao 

2. Portas 16gicas 
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2 .1. Inversor 
2.2. "OR" e "NOR" 
2.3. "AND" e "NAND" 
2.4. "Exclusive-OR" 
2.5. Tecnologia de portas 16gicas 

3. L6gica combinacional 
3.1. Tabela verdade 
3.2. Algebra booleana 
3.3. Analise e sintese 
3.4. Tecnicas de minimizac;ao 
3.5. Aplicac;oes 

4. L6gica seqUencia! 
4.1. "Latches" e "Flip-flops" 
4.2. Analise e sintese de circuitos seqlienciais sincronos e assincronos 
4.3. Aplicac;oes 

5. Mem6rias 
5.1. "Random Access Memory" (RAM- estatica e dinamica) 
5.2. "Read Only Memory" (ROM) 
5.3. "Programmable Memories" (PROM, EPROM, FLASH) 

6. Conversao de dados 
6.1. Conversores D/ A 
6.2. Conversores AID 

7. Introduc;ao a logica programavel 
7 .1. PLD - "Programmable Logical Devices" 
7.2. CPLD- "Complex Programmable Logical Devices" 
7.3. FPGA- "Field Programmable Gate Arrays" 
7.4. Linguagem de descric;ao de "hardware" 
7.5. Aplicac;oes 

8. Laborat6rios 
8.1 Portas L6gicas; 
8.2 Simplificac;ao por Algebra de Boole; 
8.3 Projeto de circuitos combinacionais e mapas de Kamaugh; 
8.4 Circuitos Aritmeticos; 
8.5 Multiplexadores; 
8.6 Estudo de urn flip-flop do tipo JK; 
8.7 Contador assincrono; 
8.8 Contador sfncrono; 

-
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8.9 Implementac;ao de circuitos 16gicos em FPGA, utilizando VHDL e/ou diagramas 
esquematicos; 
8.10 lmplementac;ao das melhorias sugeridas no projeto envolvendo FPGA. 



Bibliografia Basica 
MALVINO, A.; LEACH, D. Eletronica Digital, McGraw-Hill, Sao Paulo, 1988 
TAUB, H.; SHILLING, D. Eletronica Digital, McGraw-Hill, Sao Paulo, 1982 
TOCCI, R. 1.; WIDMER, N. S. Sistemas Digitais. Principios e Aplica9oes, Prentice Hall, Sao Paulo, 

2000 

Bibliografia Complementar 
ZUFFO, J. A. Subsistemas Digitais e Circuitos de Pulso, Edgard BlUcher, Sao Paulo, 1976 
IDOETA, I. V.; CAPUANO, F. G. Elementos de Eletronica Digital, Erica, Sao Paulo, 1999 
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UNIVERSIDADE FEDERAL DE UBERLANDIA 

FACULDADE DE ENGENHARIA MECANICA 

CURSO DE GRADUA<;AO EM ENGENHARIA MECATRONICA 

DISCIPLINA: Transferencia de Calor I 

CODIGO: FEMEC41060 UNIDADE ACADEMICA: FEMEC 

PERiODO: 6° 

OBRIGATORIA: (X) OPTATIVA: ( ) 

PRE-REQUISITOS: 

F AMAT49040- Metodos Matematicos 
Aplicados a Engenharia 

CHTOTAL 
TEO RICA: 

60 

I cO-REQUISITos: 

CHTOTAL 
PRATICA: 

15 

CHTOTAL: 

75 

Explicar os fen6menos de transferencia de calor por condu9ao e radia9ao. Empregar as equa96es 
basicas que representam esses fen6menos na solu9ao de problemas termicos. 

Mecanismos de transfen!ncia de calor, transferencia de calor por condu9ao em regime permanente e 
transiente; Transferencia de calor por radia9ao termica; Leis basicas de troca de calor por radia9ao, 
metodos de calculo de radia9a0 termica. 

1. Introdu9ao 
1.1. Origens ffsicas e as equa96es das taxas 

1.1.1. Condu9ao, convec9ao e radia9ao 
1.2. Principios da Conserva9ao de energia 
1.3. Propriedades termicas 
1.4. Equa9ao da condu9ao 
1.5. Equa9ao da difusao de calor 
1.6. Condi96es de contomo 

2. Condu9ao Unidimensional em Regime Permanente 
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2.1. Parede plana 
2.2. Resistencia termica 
2.3. Sistemas radiais 

2.3.1. Cilindro e esfera 
2.4. Condu9ao com gera9ao de calor 
2.5. Transferencia de calor em superficies expandidas 

3. Condu9ao Bidimensional em Regime Permanente 
3.1. Solu9oes exatas 
3.2. Solu9oes aproximadas 

3.2.1. Metodos Numericos: Volumes finitos 
3.3. Discretiza9ao da Equa9ao da difusao de calor 
3.4. Resolu9ao das equa9oes de diferen9as finitas 

3.4.1. Intera9ao Gauss-Seidel 

4. Condu9ao Bidimensional em Regime Transiente 
4.1. Metodo da Capacitancia Global 
4.2. Efeitos espaciais 
4.3. Parede plana com convec9ao 
4.4. Sistemas radiais com convec9ao 
4.5. Solido Semi-infinito 

5. Radia9ao: Processos e Propriedades 
5.1. Conceitos fundamentais 
5.2. Intensidade de radia9ao 

-

5.2.1. Defini9oes: rela9ao com a emissao; rela9ao com a irradia9ao; rela9ao com a radiosidade 
5.3. Radia9ao do corpo negro: Distribui9ao de Plank; Lei de Wien do deslocamento; A lei de 
Stefan-Boltzmann; Emissao numa banda 
5.4. Emissao de superficies 
5.5. Absor9ao, reflexao e transmissao em superficies: Absortividade; retletividade; 
transmissividade 
5.6. A lei de Kirchhoff 
5.7. A superficie Cinzenta 
5.8. A radia9ao ambiental 

6. Troca Radiativa entre Superficies 
6.1. Fator de forma 
6.2. Troca radiativa entre superficies negras 
6.3. Troca radiativa entre superficies difusoras e cinzentas numa cavidade: Troca radiativa 
liquida numa superficie; Troca radiativa liquida entre superficies; Blindagem de radia9ao 
6.4. Transferencia de calor Multimodal 
6.5. Efeitos adicionais: Absor9ao volumetrica; Emissao e absor9ao de gases 

7. Atividades de Laborat6rio: 

7.1. Aula 1 - Termopares- funcionamento, calibra9ao e erros de medi9ao 
Verifica9ao do principia de funcionamento de termopares; calibra9ao de urn termopar, 
comprovando a fun9ao de urn sistema de aquisi9ao, de urn padrao de referencia e de urn ajuste 
de curva de calibra9ao; identifica9ao e estimativa de erros de medi9ao usando termopares. 
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7 .2. Aula 2 - Medic;ao de condutividade termica: Metodo da placa quente compensa~a ··-"·:-=··~;-;
(Verificac;ao da Eq. de Fourier) 
Verificac;ao da lei de Fourier; obtenc;ao da resistencia termica de materiais isolantes atraves da 
medic;ao da condutividade termica; compreensao dos mecanismos de isolamento de uma placa 
quente compensada e dos mecanismos de obtenc;ao da condutividade termica de materiais 
condutores. 

7.3. Aulas 3 e 4 - Amilise de eficiencia de aletas 
Obtec;ao experimental, e/ou por simulac;ao numerica, da perda de calor por convecc;ao em uma 
aleta; obtenc;ao do coeficiente de convecc;ao de uma aleta e da eficiencia de uma aleta. 

7.4. Aula 5 - Obtenc;ao do numero de Biot para placas planas 
Obtenc;ao experimental, e/ou por simulac;ao, do numero de Biot de uma placa plana; verificac;ao 
te6rica do campo de temperatura de uma placa plana; obtenc;ao da temperatura da superficie 
atraves das cartas de Heisler e do numero de Biot obtido. 

7.5. Aulas 6 e 7- Obtenc;ao do Numero de Biot para s6lidos cilfndricos e esfericos 
Obtenc;ao experimental, e/ou por simulac;ao, do numero de Biot de urn solido cilindrico e 
esferico; verificac;ao te6rica do campo de temperatura dos s6lidos; obtenc;ao da temperatura da 
superficie dos s6lidos atraves das cartas de Heisler e do numero de Biot obtido. 

7.6. Aula 8- Troca de calor por radiac;ao termica; calibrac;ao de sensores infravermelho. 

Bibliografia Basica 

INCROPERA, F.P., DEWITT, D.P., Fundamentos de Transferencia de Calor e Massa. LTC. 6a ed., 
Rio de Janeiro, 1990 
CENGEL, Yunnus, A. Transferencia de Calor e Massa. McGraw-Hill, 3a ed. Sao Paulo, Brasil, 2009. 
KREITH, F. BOHN, M.S. Principios da Transferencia de Calor. Thompson, P ed. Sao Paulo, 2003. 
MALISKA, C. R. Transferencia de Calor e Medinica dos Fluidos Computacional. LTC, 2a ed. Rio de 
Janeiro, Brasil, 2004. 

Bibliografia Complementar 

HOLMAN, J.P .. Heat Transfer, McGraw-Hill, Sao Paulo, lOa ed. 
BEJAN A., Transferencia de Calor. Ed. Edgard Blucher, Sao Paulo, Brasil. 

C · e 
Coordenador do curso 
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UNIVERSIDADE FEDERAL DE UBERLANDIA 

FACULDADE DE ENGENHARIA MECANICA 

CURSO DE GRADUA<;AO EM ENGENHARIA MECATRONICA 

DISCIPLINA: Dinamica de Maquinas 

CODIGO: FEMEC41061 

PERiODO/SERIE: 6° 

OBRIGATORIA: ( X ) OPTATIV A: ( ) 

UNIDADE ACADEMICA: FEMEC 

CHTOTAL 
TEO RICA: 

60 

CHTOTAL 
PRATICA: 

0 

CHTOTAL: 

60 

OBS: A introdu9ao sobre sintese de mecanismos tern como objetivo apresentar aos alunos as formas 
de se obter urn mecanisme a partir dos dados de uma trajet6ria, as possibilidades e as dificuldades de 
obtenyao dos mesmos. 0 tema nao visa a sintese em si pois necessita de metodos matematicos de 
otimizayao que e tema de cursos de p6s-gradua9ao. 

I cO-REQUISITos: PRE-REQUISITOS: 

FEMEC41 040 - Dinamica 

Analisar mecanismos pianos e espaciais em seus aspectos cinematicos e dinamicos. 

Introduyao; Amilise grafica de velocidades; Amilise gnifica de acelera9oes; Dinamica dos cames; 
Amilise cinematica e sintese; lntroduyao aos mecanismos espaciais; For9as nos mecanismos; 
Dinamica dos mecanismos articulados es aciais; Introduyao a sintese de mecanismos. 



... 

1. Introdw;ao 
1.1. Apresentac;:ao dos principais tipos de mecanismos 
1.2. Pares cinematicos 
1.3. Mecanismo de quatro barras 
1.4. Aplicac;:oes dos mecanismos nos sistemas dinamicos 

2. Analise grafica de velocidades 
2.1. Equac;:ao geral da velocidade do ponto material 
2.2. Centro instantaneo de rotac;:ao 
2.3. Diagramas para determinac;:ao de velocidades nos mecanismos 
2.4. Teorema de Kennedy dos centros instantaneos de rotac;:ao 

3. Analise grafica de acelerac;:oes 
3.1. Acelerac;:ao relativa do ponto material 
3.2. Componentes da acelerac;:ao 
3.3. Diagramas para determinac;:ao da acelerac;:ao nos mecanismos 
3.4. Tecnicas especiais para determinac;:ao de velocidade e acelerac;:ao em mecanismos de quatro 
barras 

4. Dinamica dos cames 
4.1. Sistema came-seguidor 
4.2. Projeto grafico de cames 
4.3. Analise de diferentes tipos de movimentos seguidores 
4.4. Angulo de pressao do came e raio do rolete seguidor 

5. Introduc;:ao aos mecanismos espaciais 
5.1. Analise vetorial nos mecanismos espaciais 
5.2. Revisao da dinamica dos corpos rigidos 
5.3. Aplicac;:oes a mecanismos espaciais 

6. Forc;:as nos mecanismos 
6.1. Equilibria dinamico: principio de D'Alembert 
6.2. Forc;:as estaticas e forc;:as de inercia 
6.3. Metodo do trabalho virtual para determinac;:ao de forc;:as em mecanismos 
6.4. Energia cinetica e energia equivalente 
6.5. Influencia do atrito nos mecanismos 

7. Dinamica dos mecanismos articulados espaciais 
7.1. Equac;:ao de Lagrange 
7.2. Determinac;:ao dos esforc;:os dinamicos em mecanismos espaciais 
7.3. Aplicac;:ao aos robos manipuladores em cadeia simples. 

8. Introduc;:ao a sintese de mecanismos 
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Bibliografia Basica 

GROSJEAN, J., 1991, "Kinematics and Dynamics ofMechanisms", Mcgraw-Hill, USA. 
MABIE, H. H, OCVIRK, F. W., 1980, "Dinamica das Maquinas", LTC, Rio de Janeiro. 
WALDRON, K. J. e KINZEL,G. L., 1999, "Kinematics, Dynamics, and Design ofMachinery", 
Wiley, USA. 
MARTIN, G. H., "Kinematics and Dynamics of Machines", Second Edition, 2002, Waveland Press 
Inc. 

Bibliografia Complementar 

VINOGRADOV, 0., "Fundamentals ofKinematics and Dynamics ofMachines and Mechanisms", 
2000, CRC Press. 
MARGHITU, D. B. And CROCKER, M. J., "Analytical Elements of Mechanisms", 2001, 
Cambridge University Press. 
SHIGLEY, J. E., VICKER, J. J., 1981, "Theory ofMachines and Mechanics", McGraw-Hill. 
NORTON, R. L., "CAM Design and Manufacturing Handbook", 2009, Industrial Press. 
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UNIVERSIDADE FEDERAL DE UBERLANDIA 

FACULDADE DE ENGENHARIA MECANICA 

CURSO DE GRADUA<;AO EM ENGENHARIA MECATRONICA 

DISCIPLINA: Sistemas de Controle Hidraulicos e Pneumaticos 

CODIGO: FEMEC41 080 

PERIODO/SERIE: 6° 

OBRIGATORIA: ( X ) OPTATIV A:( ) 

I PRE-REQUISITOS: 

UNIDADE ACADEMICA: FEMEC 

CHTOTAL 
TEO RICA: 

45 

CHTOTAL 
PRATICA: 

15 

I cO-REQUISITOS: 

CHTOTAL: 

60 

Definir, caracterizar e especificar elementos dos comandos hidniulicos e pneumaticos. Montar e 
analisar circuitos. Projetar circuitos hidniulicos ou pneumaticos para realizar comandos especfficos. 

Propriedades dos tluidos hidniulicos e pneumaticos; unidades de geracyao de potencia fluidica; 
componentes e circuitos hidniulicos e pneumaticos. 
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I. Introdu9ao 
1.1. Hist6rico conceitos 
1.2. Sistema de potencia hidniulica e/ou pneumatica 
1.3. Tipos existentes de energia para aplica9ao industrial/compara9ao 

2. Revisao dos conhecimentos fundamentais de medinica dos fluidos 
2.1. Lei de Pascal, equa9ao geral dos gases, for9a, pressao, area, principia de Bernoulli 
2.2. Tipos de escoamentos em tubula96es. Numero de Reynolds 
2.3. Vazao 
2.4. Instrumentos (tubo de pitot, vacometros, manometros, tubo de venturi, etc) 

3. Propriedades dos fluidos hidniulicos e pneumaticos 
3 .1. 0 ar e suas caracteristicas e propriedades 
3.2. 0 oleo e suas caracterfsticas e propriedades, aditivos, escolha e sele9ao, emulsoes (agua+6leo), 
solu96es/glicol 
3 .3. Fluidos sinteticos-silicones liquidos 

4. Unidades de gera9ao de potencia flufdica 
4.1. Pneumaticas 

4.1.1. Simbologia 
4.1.2. Filtros 
4.1.3. Compressores, tipos, caracterfsticas, associa9ao 
4.1.4. Secadores e secagem 
4.1.5. Rede dear comprimido (distribui9ao) 
4.1.6. Unidade de manuten9ao ou conserva9ao (filtros, reguladores de pressao e lubrificadores) 

4.2. Hidraulica (oleodinamica) 
4.2.1. Simbologia 
4.2.2. Filtros 
4.2.3. Reservat6rios 
4.2.4. Bombas 
4.2.5. Distribui9ao 

5. Atuadores (cilindros, motores, valvulas, sensores, etc) 
5.1. Conceito 
5.2. Classifica9ao 
5.3. Aplica9ao 
5.4. Dimensionamento 

6. Circuitos hidraulicos e pneumaticos 
6.1. Conceitos 
6.2. Simbologia 
6.3. Circuitos pneumaticos 
6.4. Circuitos hidraulicos 
6.5. Circuitos combinadas 
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6.6. Diagramas trajeto-passo e trajeto-tempo, de sistema, representac;ao vetorial 
6. 7. Circuitos por tentativa, pas so a passo e em cascata 
6.8. lntroduc;ao ao controle de processes industriais (instrumentac;ao) 

7. Atividades de Laborat6rio 
7 .1. Guilhotina 
7 .2. Furadeira 
7.3. Esteira transportadora 
7.4. Dosadores 
7.5. Prensa de estampagem 

8. Atividades de Laboratories 

8.1. Introdw;:ao as atividades de laborat6rio 

8.1 Seguran~a no laborat6rio 

8.2 Simbologia 

8.3 ldentifica~ao dos componentes 

8.4 Formas de conexao dos componentes 

8.2. Comando direto de cilindros de simples a~ao 

8.2.1. Aplica~oes de vari<iveis na montagem utilizando outros componentes tais como controladoras de 

vazao e valvulas de escape rapido 

8.3. Comando direto de cilindros de dupla a~ao 

8.3.1. Aplica~oes de variaveis na montagem utilizando outros componentes tais como controladoras de 

vazao e valvulas de escape rapido 

8.4. Comando indireto de cilindros de simples a~ao 

8.4.1. Aplica~oes de variaveis na montagem utilizando outros componentes tais como controladoras de 

vazao e valvulas de escape rapido 

8.5. Comando indireto de cilindros de dupla ac;ao 

8.5.1. Aplicac;oes de variaveis na montagem utilizando outros componentes tais como 

controladoras de vazao e valvulas de escape rapido 

8.6. Utilizac;ao de valvula de simultaneidade (valvula "E") 

8.7. Utilizac;ao de valvula de altemadora (valvula "OU") 

8.8. Circuitos com acionamento automatico por fim de curso 

8.9. Circuitos com acionamento automatico em func;ao da pressao 



. . . 

Bibliografia Basica 

FIALHO, Arivelto Bustamante; Automa9ao Pneumatica: Projetos, Dimensionamento e Analise de 
Circuitos.- Sao Paulo :Erica- 2a Edi9ao, 2003. 
FIALHO, Arivelto Bustamante; Automa9aoHidraulica: Projetos, Dimensionamento e Analise de 
Circuitos. 23 Edi9ao Revisada e Ampliada- Sao Paulo- Editora Erica, 2003. 
LINSINGEN, Irian Von; Fundamentos de Sistemas Hidraulicosiirlan Von Linsingen- Florian6polis 
: Editora da UFSC, 200 I. 
NATALE, Ferdinanda; Automa9ao Industrial I Ferdinanda Natale. 6a Edi9ao Revisada e Atualizada, 
conforme IEC 1131-3-Sao Paulo : Editora Erica , 2000. 
PALMIERI, A.C.; Manual de Hidraulica Basica. Porto Alegre -Editora Albarus, 1994. 
FluidSim- Software de Simula9ao de Circuitos Versao 3.6- FESTO 

Bibliografia Complementar 

Procel Industria I Eletrobras- UNIFEI IFUPAI - Eficiencia Energetica- 2004 
STEWART, H.L.; Pneumatica e Hidraulica- Sao Pauilo: Editora Hemus, 1995. 
FESTO DIDA TIC. Introdu9ao a Hidraulica . Sao Paulo- Editora FESTO, 1995. 
FESTO DIDA TIC. Introdu9ao a Pneumatica. Sao Paulo- Editora FESTO, 1995. 
FESTO DID A TIC. Analise e Montagem de Sistemas Pneumaticos. Sao Paulo- Editora FESTO, 
1995 
NOVAIS, Jose M. de Almeida; Ar Comprimido Industrial, 2a Edi9ao, Fund. Calouste Gulbenkian
Lisboa- Portugal-2008 
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UNIVERSIDADE FEDERAL DE UBERLANDIA 

FACULDADE DE ENGENHARIA MECANICA 

CURSO DE GRADUA~AO EM ENGENHARIA MECATRONICA 

DISCIPLINA: Controle de Sistemas Lineares 

CODIGO: FEMEC42060 

PERiODO/SERIE: 6° 

OBRIGATORIA: ( X ) OPT ATIV A: ( ) 

I PRE-REQUISITOS: 

UNIDADE ACADEMICA: FEMEC 

CHTOTAL 
TEO RICA: 

60 

CHTOTAL 
PRATICA: 

15 

I c6-REQUisnos: 

CHTOTAL: 

75 

Permitir ao aluno ter o conhecimento da area de controle de sistemas lineares no tempo continuo, 
envolvendo o controle chissico e introduc;ao ao controle modemo. Estudar aplicac;oes para sistemas 
medinicos e eletromedinicos. Apresentar e utilizar programas computacionais para simular sistemas 
lineares e controladores. 

Conceitos fundamentais. Ac;oes de controle basicas. Aplicac;oes industriais. Criterios de estabilidade 
e Iugar das raizes. Posicionamento de p6los. Controladores PID. Tecnicas de projeto de sistema de 
controle pelo metodo do Iugar das raizes. Tecnicas de projeto de sistema de controle pelo metodo da 
resposta em freqliencia. Tecnicas de projeto de sistemas de controle no espac;o de estados. 

1. Introduc;ao 
1.1. Conceitos fundamentais sobre sistemas de controle automatico: Hist6rico. Aplicac;oes. 
1.1. Diagramas de blocos 
1.2. Conceito e comparac;ao entre sistemas em malha aberta e fechada. 
1.3. Vantagens da realimentac;ao. 
1.4. Analise dinfunica de sistemas: aspectos gerais 
1.5. Model a em de sistemas dinfunicos 



1.6. Analise e projeto de sistemas dinfunicos 
1. 7. Sistemas lineares e nao lineares, lineariza~tao 
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1.8. Simula~tao de sistemas de controle em malha fechada. 
1.9. Controle PID: funcionamento; regras de sintonia 
controladores PID 

para controladores PID; variantes de 

2. Projeto de sistemas de controle pelo metodo do Iugar das raizes 
2.1. 0 gratico do Iugar das raizes e analise de estabilidade 
2.2. Posicionamento de p6los e zeros. 
2.3. P6los dominantes. 
2.4. Criterios de desempenho do sistema no dominio do tempo. 
2.5. Compensadores por avan9o de fase. 
2.6. Compensadores por atraso de fase. 
2.7. Compensadores por avan9o e atraso de fase. 
2.8. Compensa9ao em paralelo. 

3. Analise de sistemas lineares no dominio do tempo 
3 .1. Resposta transiente de sistemas de 1 a ordem 
3 .2. Resposta transiente de sistemas de 28 ordem 
3.3. Resposta impulsiva de sistemas mecanicos 
3.4. Sistemas de ordem superior 

4. Projeto de sistemas de controle pelo metodo da resposta em freqiiencia 
4 .1. Diagrama de Bode 
4.2. Diagrama polar 
4.3. Diagrama de modulo em dB X angulo de fase 
4.4. Criterio de estabilidade de Nyquist 
4.5. Criterios de desempenho do sistema no dominio da freqiiencia 
4.6. Compensadores por avan9o de fase 
4.7. Compensadores por atraso de fase. 
4.8. Compensadores por avan9o e atraso de fase 

5. Projeto de sistemas de controle no espa9o de estados. 
5 .1. Controlabilidade e observabilidade. 
5.2. Aloca~tao de polos. 
5.3. Observadores de estado. 
5.4. Projeto de sistemas reguladores com observadores. 
5.5. Projeto de sistemas de controle com observadores 

Atividades de laborat6rio 

1 - Introdu~tao 

1.1 - Componentes medinicos e eletronicos de urn sistema de controle ativo 
1.2 - Identifica~tao experimental de sistemas dinamicos 
1.3 - Obten~tao dos dados experimentais 
1.4 - Identifica~tao experimental da fun~tao de transferencia da planta 

2- 0 sinal de erro e a polaridade da realimenta~tao 
2.1- A influencia do ganho 
2.2 - Efeito do ganho sobre a velocidade e exatidao da resposta a entrada degrau 
2.3- Efeito do ganho sobre a estabilidade 
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3- Realimenta9ao de velocidade 
3 .1 - Descri9ao e funcionamento 
3.2 - Efeitos da realimenta9ao de velocidade sobre a estabilidade do sistema e o erro em regime 

permanente 

4 - Sistemas seguidores 
4.1 - Efeito do ganho sobre a resposta a entrada rampa 
4.2-0 efeito da realimenta9ao de velocidade sobre sistemas seguidores 

5 - Sistemas instaveis 
5.1 - Efeito de atrasos do sinal na malha de controle 
5.2 - Combina9ao de atraso com ganho alto: instabilidade 

6 - Sistema de controle de velocidade 
6.1- Efeito do carga e do ganho sobre a exatidao da resposta 

7- Introdu9ao ao controlador Proporcional +Integral+ Derivative (PID) 
7.1 - Deriva9ao do sinal de erro com amplificador operacional 
7.2- Integrayao do sinal de erro com amplificador operacional 
7.3- Testes iniciais do controlador PID 

8 - Aplicayao do PID 
8.1 - Controle de posi9ao (entradas degrau e rampa) 
8.2 - Controle de velocidade 
8.3 - Elimina9ao de disturbios 
8.4 - PID com amplificador operacional linico 

9 - Controle de nivel e temperatura de liquido 
9.1 - Calibra9ao dos sensores de nivel e temperatura 
9.2- Ajuste da malha de controle de nivel e temperatura 

Bibliografia Basica 

DORF, R.C., BISHOP, R. H. Modem control systems, 11th ed. Ed. Prentice Hall. Upper Saddle 
River, NJ (USA), 1018 p., 2008. 

D'AZZO, John J., HOUPIS, CONSTANTINE H., Linear Control System Analysis and Design. 5th 

ed., Ed. CRC, 832 p., 2003. 
NISE, N., Engenharia de sistemas de controle, 3a ed. LTC. Rio de Janeiro. Tradu9ao de Control 

systems engineering (Bernardo S. S. Filho), 695 p., 2002. 
OGATA, K., Engenharia de Controle Modemo, 4a ed. Ed. Pearson - Prentice Hall. Sao Paulo. 

Traduyao de Modern Control Engineering (Paulo A. Maya), 788 p., 2003. 

Bibliografia Complementar 

BOTTURA,C.P., Analise Linear de Sistemas. Editora Guanabara Dois, 1982. 
D'AZZO, John J., HOUPIS, CONSTANTINE H., Analise e Projeto de Sistemas de Controle 



Lineares. 2a ed. Rio de Janeiro, Guanabara, 1988. 
FRANKLIN, G.E. POWELL, J.D. EMAMI-NAEINI, A. Feedback Control of Dynamic System · ·' 

3rd ed. Addison Wesley, 1994. . 
KUO, B.C., Sistemas de Controle Automatico, Prentice Hall, 1982 
MATHWORKS INC., The Student Edition ofMatlab, Prentice-Hall, 1992. 
STEFANI, R., SAVANT, C., SHAHIAN, B., HOSTETTER, G., Design of Feedback Control 

Systems, Saunders College Publishing, 1994. 

J<{) I J I 

ri 
Coordenador do curso 



UNIVERSIDADE FEDERAL DE UBERLANDIA 

FACULDADE DE ENGENHARIA MECANICA 

CURSO DE GRADUA<;AO EM ENGENHARIA MECATRONICA 

DISCIPLINA: Elementos de Constru~ao Mecanica 

CODIGO: FEMEC42062 

PERiODO: 6° 

OBRIGATORIA: (X) OPTATIVA: ( ) 

PRE-REQUISITOS: 

INFIS49050- Resistencia dos Materiais 

UNIDADE ACADEMICA: FEMEC 

CHTOTAL 
TEO RICA: 

60 

CHTOTAL 
PRATICA: 

0 

I c0-REQUISITOS: 

CHTOTAL: 

60 

Conhecer as caracteristicas tecnicas, construtivas e de aplicac;ao dos elementos de maquinas para 
aplicac;iio em projetos mecatronicos. 

Concentrac;ao de tensiio; Fadiga; Eixos; Chavetas; Pinos; Parafusos; Rebites; Molas; Mancais de 
deslizamento e lubrificac;ao; Mancais de rolamento; Elementos flexiveis de transmissiio de potencia 
(correias, polias, correntes, rodas dentadas e cabos); Engrenagens; Freios; Embreagens e 
acoplamentos. 

l. Introduc;ao 
1.1. Conceito de tensiio e resistencia. Objetivos do curso e importancia dos t6picos no projeto 
mecanico. 
1.2. Criterios de resistencia estaticos e dinamicos. 

2. Distribuic;ao de Tensiio em Elementos Mecanicos. 
2.1. Tensiio em urn onto; tensoes principais. 
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2.2. Concentra9ao de tensao e seus efeitos em projeto. 
2.3. Introdu9aO a medinica da fratura; tensoes em trincas, modos de fratura; fator de intensidade de 
tensao em trincas. 
2.4. Tensoes de contato; contato esferico e cilindrico. 

3. Fadiga 
3.1. Conceitos de fadiga. Limite de resistencia a fadiga. Ensaio de fadiga. Diagrama S-N. 
3.2. Modifica9aO do limite de resistencia a fadiga. Fatores de modifica9aO. 
3.3. Tensoes flutuantes e combinadas. 
3.4. Criterios de fadiga lineares e nao lineares. 
3.5. Fadiga acumulada; fadiga superficial 

4. Eixos e Chavetas 
4.1. Objetivo: Conhecer eixos, finalidade, formas de montagem, problemas de velocidade critica. 
Fun9ao, tipos de chavetas e materiais utilizados, criterios de dimensionamento e problemas de 
falhas, normas sobre chavetas 

5. Pinos 
5.1. Objetivo: Conhecer pinos, finalidade, formas de montagem. Fun9ao, tipos de pinos e materiais 
utilizados, normas sobre pinos. 

6. Parafusos, porcas e arruelas 
6.1. Objetivo: Defini9oes e normas, formas de montagem, materiais utilizados, criterios de 
dimensionamento e problemas de falhas. 

7. Molas 
7 .1. Objetivo: Conhecer molas, finalidade, formas de montagem. Fun9ao, tipos de molas e 
materiais utilizados, problemas de falhas. 

8. Mancais de Deslizamento e Lubrifica9ao 
8.1. Objetivo: Conhecer os mancais de deslizametos, finalidade, formas de montagem. Fun9ao, 
tipos de mancais e materiais utilizados, problemas de falhas. Formas de lubrifica9ao, lubrificantes. 

9. Mancais de Rolamento 
9.1. Objetivo: Conhecer os tipos e caracteristicas de rolamentos e sua finalidade, formas de 
montagem. Capacidade de carga e vida uti!. Problemas de falhas. Formas de lubrifica9ao. 

10. Elementos Flexiveis de Transmissao 
1 0.1. Correias e polias 

1 0.1.1. Objetivo: Conhecer os tipos e caracteristicas de correias e polias, aplica9oes, formas de 
montagem, rela9ao de trasnmissao. 

1 0.2. Correntes e rodas dentadas 
1 0.2.1. Objetivo: Conhecer os tipos e caracteristicas de correntes e rodas dentadas, aplica9oes, 

formas de montagem. 
10.3. Cabos 

1 0.3.1. Objetivo: Conhecer os tipos e caracteristicas de cabos, materiais utilizados, seguran9a, 
aplica9oes, formas de montagem. 

11. Engrenagens 
11.1. Objetivo: Conhecer os tipos e caracteristicas de engrenagens, classifica9ao, nomenclatura e 
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rela9oes fundamentais. Normas. Formas de montagem, materiais utilizados, problemas de falhas. 
Redutores de velocidade. Sistemas de engrenagens planetarias. 

12. Freios e Embreagens 
12.1. Objetivo: Conhecer a fun9ao, os tipos, caracteristicas e principios de funcionamento de freios 
e embreagens. Materiais de fric9ao e formas de montagem. 

13. Acoplamentos 
13.1. Objetivo: Conhecer a fun9ao, os tipos, caracteristicas e principios de funcionamento de 
acoplamentos ri idose flexiveis. Formas de monta em. 

Bibliografia Basica 

" SHIGLEY, J. E.; MICHKE, C.R.; BUDYNAS, R.; "Mechanical Engineering Design", 2003, 7th Ed., 
McGraw-Hill. 
NORTON, R.L.; Machine Design- An Integrated Approach, 23 Ed., Prentice-Hall, 1998. 
JUVINALL, R.C. & MARSHEK,K.M.; Fundamentals of Machine Component Design, 2nd Ed.; 
Wiley,1991. 
SPOTTS, M. F.; SHOUP, T. E.; HORNBERGER, L. E. "Design of Machine Element",2003, 8th 
EDITION, Prentice-Hall. 

Bibliografia Complementar 

Catalogos de fabricantes. 
Normas de Associa9oes Tecnicas, ABNT, AGMA. 
MOTT, R. L., "Machine Elements in Mechanical Design", 2003, 4th Edition, Prentice Hall. 
KARSNITZ, J. R.; HUTCHINSON, J.P.; O'BRIEN, S.; "Engineering Designs: An Introduction 
(Project lead the way), 2008, 1st Edition,Delmar Cengage Learnng. 


