UNIVERSIDADE FEDERAL DE UBERLANDIA
FACULDADE DE ENGENHARIA MECANICA
CURSO DE GRADUACAO EM ENGENHARIA MECATRONICA

DISCIPLINA: Administra¢io

CODIGO: FAGEN49090 UNIDADE ACADEMICA: FAGEN

PERIODO/SERIE: 9° CH TOTAL CH TOTAL CH TOTAL:
TEORICA: PRATICA:

OBRIGATORIA: (X) [OPTATIVA: () 60 0 60

PRE-REQUISITOS: 1500 horas CO-REQUISITOS:

. opiETivVOS |

Ao final do curso o estudante devera ser capaz de:

Identificar as areas funcionais de uma organizagdo, definindo suas responsabilidades e também as
interagbes e integragOes necessarias para a obtengdo de resultados empresariais efetivos. Discutir
sobre temas administrativos, demonstrando possuir uma visdo global da administragdo, nos niveis
gerencial e estratégico para fins executivos, desde a conceituagdo elementar e a concepgdo de
projetos empresariais até a sua implantag&o total, contemplando seus recursos e sua aplicabilidade.
Demonstrar ter se conscientizado de que o processo administrativo, a tomada permanente de
decisdes, a formagdo e atuagdo dos lideres e a busca pelos objetivos e metas empresariais constituem-
se pontos imprescindiveis a serem considerados pela gestdo de negdcios.

S

Teoria bésica e aplicagdes & engenharia e administragdo de empresas, matematica financeira e

contabilidade.
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I. Administragdo de empresas
1.1. Abordagem comportamental
1.2. Abordagem sistémica
1.3. Abordagem contingencial

2. Organizagdes
2.1. Fungao
2.2. Estrutura legal
2.3. Modelos de estruturas

3. Matematica financeira
3.1. Juros simples
3.2. Juros compostos
3.3. Amortizagdo

4. Relatdrios contabeis basicos
4.1. Balango patrimonial
4.2. Demonstracdo dos resultados
4.3. Fluxo de caixa
4.4. Demonstragéo das origens e aplicagdes de recursos
4.5. Analise de demonstragdes financeiras
4.6. Custos

5. Administragdo da produgdo
5.1. Estratégia de produgéo
5.2. Projeto de produtos e servigos

Bibliografia Basica

SOBRAL, Filipe; PECI, Alketa. Administracdo — teoria e pratica no contexto brasileiro.
Pearson, Sdo Paulo, 2008.
DAFT, R. L. Teoria e projeto das organizagdes, LTC, Rio de Janeiro, 1999
STONER, J. A. F.; FREEMAN, R. E. Administra¢do, LTC, Rio de Janeiro, 1999
BATEMAN, T. S.; SNELL, S. A Administragdo: construindo a vantagem competitiva, Editora
Atlas, Sdo Paulo, 1998.
CHIAVENATQ, L. Introdugio a teoria geral da administrag@o, Editora Campus, Rio de
Janeiro, 7? Edigdo 2004.
CHIAVENATO, 1. Administragdo — teoria, processo e pratica, Makron Books do
Brasil, Sdo Paulo, 2000.
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Bibliografia Complementar

MAXIMIANO, A. C. A., Introdugdo a administracio, Editora Atlas, Sdo Paulo, 7
Edi¢do, 2007.
CHIAVENATO, I. Recursos humanos: o capital humano das organiza¢Ges. Editora
Campus, Sdo Paulo, 2009.
KOTLER, P. Administragio de marketing. Editora Prentice-Hall, Sdo Paulo, 2000.
SLACK, N; JOHNSTON, R; CHAMBERS, S. Administrac¢io da produgio. Editora
Atlas, Sdo Paulo, 2002.
GITMAN, L. Principios de Administragio financeira. Pearson, Sdo Paulo, 2003.
MEGGINSON, L. C.; MOSLEY, D. C.; PIETRI Jr., P. H. Administrac¢io — conceitos
e aplicagoes, 4* Edicdo, Editora HARBRA, Séo Paulo, 1998.
DAFT, R. L. Teoria e projeto das organizagdes, 6 Edicdo, LTC, Rio de Janeiro,
1999.
SCHERMERHORN Jr., J. R. Administragao, LTC, 8 Edicdo, Rio de Janeiro, 2007.
STONER, J. A. F.; FREEMAN, R. E. Administra¢io, 5* Edi¢do, LTC, Rio de Janeiro, 1999.
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UNIVERSIDADE FEDERAL DE UBERLANDIA
FACULDADE DE ENGENHARIA MECANICA
CURSO DE GRADUACAO EM ENGENHARIA MECATRONICA

DISCIPLINA: Fabricaciio Assistida por Computador

CODIGO: FEMEC41090 UNIDADE ACADEMICA: FEMEC

PERIODO/SERIE: 9 CHTOTAL | CHTOTAL | CHTOTAL:

OBRIGATORIA: (X) JOPTATIVA:( ) | TFORICA: | PRATICA:
30 15

45

PRE-REQUISITOS: FEMEC42073 - CO-REQUISITOS:

Processos de Fabricagdo Mecanica

Descrever os elementos bésicos de um sistema produtivo automatizado. Conhecer a arquitetura de
automagdo industrial com énfase em processos de fabricagdo. Explicar os principais sistemas
computacionais de suporte dos sistemas automatizados e flexiveis de manufatura. Descrever ¢
explicar o funcionamento de softwares CAD/CAM que auxiliam na fabricagdo de produtos da
industria metal-mecénica. Descrever e explicar o funcionamento dos componentes das maquinas CN.
Programar maquinas CN. Descrever células de manufatura, tecnologia de grupo, manufatura
integrada por computador (CAM), sistemas flexiveis de manufatura e linhas de produgdo

automaticas.

Introdugdo a automatizagdo e ao Comando Numérico (CN); Descrever os componentes necessarios
para automagdo e suas aplicagdes na manufatura (sensores, atuadores, controladores, comparadores,
componentes eletrdnicos, programas de computadores que integram este sistema). Layout e espago
fisico; Tecnologia de Grupo; Sistemas Flexiveis de Manufatura; Linhas de Produgdo Automatizada.
Sistemas Computacionais: CIM, CAD, CAM, CAE, CAPP, CAIl, CAT, PPCP, Utilizagdo de
programas CAD/CAM na fabricagdo de produtos da industria metal-mecanica. Componentes

mecénicos e eletronicos das maquinas CNC, Programagdo de mdquinas CNC.

[




1. Introdugdo a Automacgéo
1.1. Introducdo a automacédo
1.2. Historico e desenvolvimento
1.3. Conceitos de produgdo € modelos matematicos
1.4. Elementos basicos de um sistema automatizado
1.5. Niveis de automagéo
2. Sistemas de Controle Industriais
2.1. Controle de operagdes e processos por computador
2.2. Sensores, atuadores e outros componentes
2.3. AplicagGes industriais
3. Células de Manufatura
3.1. Componentes de um sistema de manufatura
3.2. Classificacdo de sistemas de manufatura
3.3. Layout e capacidade produtiva
3.4. Estacdo de trabalho com operador
3.5. Estagdo de trabalho automatizada
3.6. Aplicagbes
4. Tecnologia de Grupo
4.1, Familias de pecas
4.2. Classificac¢do de pegas
4.3. Grupos de maquinas
5. Sistemas Flexiveis de Manufatura
5.1. Definigdes
5.2. Componentes
5.3. Aplicagdes e beneficios
6. Linhas de Produgdo Automatizada
6.1. Fundamentos
6.2. Aplicagdes
6.3. Analise do desempenho de linhas de produgdo automatizada
7. Sistemas Computacionais: CIM, CAD, CAM, CAE, CAPP, CAI, CAT, PPCP ¢ SAP
8. Aplicagdo de softwares CAD/CAM/CAE no projeto e fabricagdo de produtos da industria metal-
mecanica
9. Comando Numérico
9.1. Componentes das maquinas CN
9.2. Sistemas de controle dos movimentos dos eixos
9.3. Codigos de programagdo de maquinas CN
9.4. Trabalhos praticos de programacéo
10. Programagdo das aula préticas
10.1. Introdugdo ao programa de Desenho Auxiliado por Computador (CAD), conhecimento do
ambiente e ferramentas
10.2. Desenhos ¢ projetos no utilizando o CAD
10.3. Introdugdo e ferramentas da Plataforma CAD/CAE
10.4. Aplicagdo do programa de Fabricagio Asssitida por Computador (CAM) em processos de
Fabricagdo
10.5. Estudo das partes e componentes de uma Maquina CNC
10.6. Geragdo de programas CNC (via manual)
10.7. Geragéo de programas — Codigo G - via software CAM
10.8. Fabricacio de pegas em maquinas CNC. /&
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Bibliografia Basica

CHANG, T.C., 1994, “Computer Aided Manufacturing”, Prentice-Hall, 2™ Ed, USA.

DA SILVA, S.D., 2008, “CNC - Programagdo de Comandos Numéricos Computadorizados —
Torneamento”, 8. Ed., S3o Paulo: Editora Erica, 312 p.

DE SOUZA, A.F., ULBRICH, C.B.Lima, 2009, “Engenharia Integrada por Computador e Sistemas
CAD/CAM/CNC - Principios e Aplicagdes”, 1°. Ed., Sdo Paulo: Editora ArtLiber, , 335 p.

FIALHO, A.B., 2008, “Cosmos - Plataforma CAE do Solidworks”, 1* Ed., Sdo Paulo: Editora Erica,
352 p.

FIALHO, A.B., 2009, “Solidworks Premium 2009 - Teoria ¢ Pratica no Desenvolvimento de
Produtos Industriais - Plataforma para Projetos CAD/CAE/CAM”, 1 Ed., Séo Paulo: Editora Erica,
2472 p.

GROOVER, M. P, 2008, “Automation, Production Systems and Computer Integrated
Manufacturing”, Third Edition, Editora Pearson/ Prentice-Hall, Upper Saddle River, New Jersey,
USA. 815 p.

GROOVER, M.P., 2010, “Fundamentals of Modern Manufacturing — Materials, Processing and
Systems”, 4™ Edition, John Wiley & Sons Inc., 1003 p.

KRAJEWSKI, L.J, RITZMAN, L.P., 2003, “Administragdo da Produgdo e Operagdes”, tradugdo
Roberto Galman; revisfo técnica Carlos Eduardo M. da Silva”, Sdo Paulo: Editora Pearson/Prentice-
Hall, 431 p.

LAUGENI, F.P., MARTINS, G.P., 2006, “Administragdo da Producfo”, 2%. Ed. Revista, aumentada
¢ atualizada, S3o Paulo: Editora Saraiva, 562 p.

MADISON, J., 1996, “CNC Machining Theory — Basic Theory, Production Data and Machining
Procedures”, Industrial Ed., USA.

MCMAHON, C. & BROWNE, J., 1998, “CAD/CAM: Principles, Practice and Manufacturing
Management”, 2nd ed., Addison-Wesley, USA.

NANFARA, F., UCCELLO, T., MURPHY, D. 2002. “The CNC Workshop — A Multimedia
Introduction To Computer Numerical Control”, Publisher: Schroff Development Corp. 378 p

REGH, J. 1997, “Introduction to Robotics in CIM Systems”, 3 ed., ISBN 0-13-238395-0, Prentice-
Hall.

REGH, J., 1994, “Computer Integrated Manufacturing”, 1st ed., Prentice-Hall, Englewood Cliffs,
USA.

ROSARIO, J.M., 2005, “Principios de Mecatrénica”, 12. Ed., Sdo Paulo: Editora Pearson 356 p.
VALENTINO, J.V., GOLDENBERG, J., 2007, “Introduction to Computer Numerical Control
(CNC)”, 4th edition, Sdo Paulo: Editora Pearson/Prentice-Hall, 608 p.

Bibliografia Complementar

BEDWORTH, D., 1991, “Computer integrated design and manufacturing", 1st ed., McGraw-Hill,
USA.

DE MORAES, C.C., CASTRUCCI, P.D.L., 2001, “Engenharia de Automagfo Industrial”, 1°. Ed,
Rio de Janeiro: Editora LTC, 295 p.

FRANKLIN, G. F.; POWELL, J. D.; Emamai-Naeini, A., 1995, "Feedback control of dynamic
systems", Addison-Wesley, 3a Ed. Reading, MA, USA.

LIN, S. C. J., 1997, Computer Numerical Control: From Programming to Networking, Demar.

ferr P TEORLA A2
i & Ubortz oo
T ﬂ te Diretor da”

.......
!

Carimbo g o da.
| RCadéttiied de Mirandy
Bitetos ¢ Miranda




o 35
Kbereinric
Geonl
UNIVERSIDADE FEDERAL DE UBERLANDIA
FACULDADE DE ENGENHARIA MECANICA
CURSO DE GRADUACAO EM ENGENHARIA MECATRONICA

DISCIPLINA: Automacio Industrial

CODIGO: FEMEC42091 UNIDADE ACADEMICA: FEMEC

PERIODO/SERIE: 9° CHTOTAL | CHTOTAL | CHTOTAL:
- TEORICA: PRATICA:

OBRIGATORIA: (X) |OPTATIVA:( )

PRE-REQUISITOS: CO-REQUISITOS:

FEELT4904 — Eletronica Digital

FEMEC41080 — Sistemas de Controle

Hidraulicos e Paneumaticos

Objetivo Geral: Consolidar os ensinamentos adquiridos ao longo dos tltimos quatro anos nas areas
de engenharia mecénica, de computago, elétrica, eletronica e controle, com énfase em sistemas
pneumaticos e hidraulicos.

Objetivos Especificos: Resolver problemas tedricos e praticos mediante os conceitos basicos
ministrados de logica aplicados a eletropneumatica, eletrohidrdulica e a hidraulica proporcional;
simplificar circuitos de comando utilizando-se mapas de Karnaugh; aplicar e Programar
Controladores Logico Programéveis na automag&o de circuitos eletropneumaticos e eletrohidraulicos
e hidraulica proporcional; compreender e organizar infraestrutura de redes, equipamentos e

programagdo de sistemas de controle supervisorio.



Automagao de baixo custo. Automagdo por hardware e por software. Automagdo eletropneumatica e
eletrohidraulica. Aplicagdo dos diagramas trajeto-passo e de fungdo a eletropneumatica e
eletrohidraulica. Controladores Logico Programéveis: componentes e principios de funcionamento.
Linguagens de programacdo estruturada de CLP’s: Diagramas de Contatos — Ladder, Diagramas de
Blocos Funcionais SFC (GRAFCET). Hidraulica proporcional.

Ly

1. Introdug@o aos sistemas automatizados
1.1. Automagdo de baixo custo
1.2. Automagdo por hardware e por software
1.3. Controle em malha aberta e controle em malha fechada.

2. Automagdo eletropneumatica e eletrohidraulica
2.1. Introdugdo ao comando eletropneumatico e eletrohidraulico

. Elementos de entrada de sinais
. Elementos de processamento de sinais
. Elementos de conversdo de sinais
. Diagramas Trajeto-passo e Diagrama de Fungio
. Circuitos logicos e fungdes ldgicas.
- Simplificagdo dos Diagramas Trajeto-passo: algebra Booleana — Mapa de Karnaugh.
. Comandos seqiienciais, ciclo unico e continuo e parada de emergéncia

. Diagramas eletropneumaticos e eletrohidraulicos — Diagrama de contato.
10. Analise, projeto e montagem de circuitos eletropneumaticos e eletrohidraulicos

DI DL
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3. Introdug@o ao Controlador Ldgico Programavel

3.1. Controlador Programavel

3.2. Histérico dos Controladores Logicos Programaveis.

3.3. Vantagens do Uso de CLPs

3.4. Aplicagdes Tipicas de CLP

3.5. Conceitos Basicos de Controladores Logicos Programaveis

3.6. Componentes de um_Controlador Ldgico Programavel
3.6.1. Terminal de Programagio
3.6.2. Unidade Central de Processamento (UCP)
3.6.3. Entradas e Saidas
3.6.4. Dispositivos de Campo

4, Principio de Funcionamento de um CLP
4.1. Varredura das Entradas
4.2. Execugdo do Programa
4.3. Varredura das Saidas

5. Programagdo Seqtiencial
5.1. Linguagem Ladder
5.2. GRAFCET

5.3. Programagdo Aplicada a circuitos hidraulico e pneumatico :




6. Redes de Comunicado de CLPs
6.1. Caracteristicas Principais
6.2. Tipos de Rede
6.3. Tipos de Arquitetura

7. Hidraulica Proporcional

7.1. Aplicagdo da Hidraulica Proporcional

7.2. Tecnologia proporcional

7.3. Comandos com hidraulica proporcional

7.4. Vélvulas proporcionais; tipos de atuagdo; circuitos eletronicos; filtragem; normas técnicas e
simbologia

7.5. Projeto de Comandos Hidraulicos Proporcionais
7.5.1. Comandos através da variagdo da velocidade e pressdo
7.5.2. Comando de velocidade independente da carga
7.5.3. Sensoriamento e posicionamento eletronico acoplados a hidraulica proporcional com
sistema de leitura
7.5.4. Comandos seqlienciais com sensoriamento eletronico

Aulas Praticas

1) Automacédo de Baixo Custo.

2) Comparagdo entre Método Intuitivo, Cascata, Passo a Passo.

3) Comando eletro-pneumatico — Mapa de Karnaugh.

4) Sistemas Proporcionais.

5) Programagdo Sequencial em CLP aplicada a Circuitos pneumaticos.
6) Sistemas de Controle e Supervisdo.

Bibliografia Basica

CASTRUCCI, P.; MORAES, C. C. de Engenharia de Automagdo Industrial, Editora: Ltc, Edi¢do : 1
/2001,

BOLLMANN, A., Fundamentos da Automagio Industrial - Pneutrdnica. Sdo Paulo, ABHP, 1986.

BONACORSO, N.G., NOLL, V., Automagfo Eletropneumatica. Sdo Paulo. Erica, 1999.

MEIXNER, H., KOBLER, R., Introdug¢do a Pneumatica. Sdo Paulo. Festo Didatica,1987.

NATALE, F., Automagcdo Industrial. S3o Paulo. Erica, 1995.

Apostilas diversas FESTO Pneumatic.

OLIVEIRA, J.C.P, Controlador Programével. Sdo Paulo. Makron Books, 1993.

SANTOS, W.E., Silveira, P.R., Automagdo e Controle Discreto. Sdo Paulo. Erica.

Manuais de Controladores Légico Programaveis. #




Bibliografia Complementar

FIALHO, A. B., Automagio Pneumética: Projetos, Dimensionamento e Analise de Circuitos. S&o
Paulo, Erica, 2003.

GROOVER, M.P., Automation, Production System and Computer Integrated Manufacturing. 2nd
Edition, Upper Saddle River, NJ. Prentice Hall, c2001.

JORGE, M., Microsoft Office Excel 2003: passo a passo lite. Sdo Paulo. Makron Books, 2004.

OGATA, K. Engenharia de Controle Moderno. Tradugdo de: Modern control engineering.. 4%,
Edigdo, Sdo Paulo. Pearson Education do Brasil, 2003.
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CURSO DE GRADUACAO EM ENGENHARIA MECATRONICA

UNIVERSIDADE FEDERAL DE UBERLANDIA

FACULDADE DE ENGENHARIA MECANICA

DISCIPLINA: Instalagdes Elétricas Industriais

CODIGO: FEMEC42092

UNIDADE ACADEMICA: FEMEC

PERIODO/SERIE: 9°

CH TOTAL
TEORICA:

OBRIGATORIA: ( X ) |OPTATIVA: ( )

60

CHTOTAL
PRATICA:

CH TOTAL:

60

PRE-REQUISITOS:
FEELT49070 - Conversdo de Energia e

Maquinas Elétricas

CO-REQUISITOS:

Fornecer ao aluno os conceitos fundamentais para instalagdes elétricas industriais.

Conceitos basicos sobre instalagdes industriais, Luninotécnica, instalagdes para iluminagdo industrial
e aparelhos industriais. Dimensionamento de condutores e eletrodutos, instalagdo para motores. Fator
de Poténcia e corregdo de fator de poténcia com banco de capacitores. Sinalizagdo, comunicagdo e
Subestagdes Abaixadoras de Tensdo. Ramal de
alimentagdo, medigdo de energia. Sistemas de seguranga e centrais de controle. Materiais utilizados
em instalagdes elétricas industriais e tecnologia de aplicagdo. Projeto de Instalagdes Elétricas

comandos. Eletrotermia, fornos elétricos.

Industriais.

I




e
.
.

1. Elementos de Projeto

1.1 Introdugio

1.2 Normas recomendadas

1.3 Dados para Elaboragdo do Projeto

1.4 Concepgdo do Projeto

1.5 Meio Ambiente

1.6 Graus de Protecdo

1.7 Protegdo Contra Risco de Incéndio e Exploséo

1.8 Formulag¢do de um Projeto Elétrico

1.9 Roteiro para Elabora¢&o de um Projeto Elétrico Industrial

2. Tluminagdo Industrial

2.1 Conceitos e grandezas Fundamentais;
2.2 Lampadas Elétricas, Cor da Luz;

2.3 Dispositivos de Controle

2.4 Luminarias;

2.5 Iluminagdo de Interiores e Exteriores;
2.6 lluminagdo de Emergéncia;

2.7 Exemplo de um projeto de iluminagao;

3. Dimensionamento de Condutores e Instalagéo;

3.1 Sec¢des minimas dos condutores;

3.2 Tipos de condutores;

3.3 Dimensionamento de condutores;

3.4 Nimero de condutores isolados no interior de um eletroduto;
3.5 Calculo dos condutores pelo critério da Queda de Tensdo;

3.6 Dimensionamento de eletrodutos;

3.7 Aterramento (revisio);

3.8 Cores dos Condutores;

4. Fator de Poténcia;

4.1 Fundamentos;

4.2 Correcdo do Fator de Poténcia;

4.3 Aumento na Capacidade de Carga pela Melhora do Fator de Poténcia;
4.4 Diminuig8o das Perdas 6hmicas com o Aumento do Fator de Poténcia;
4.5 Equipamentos Empregados;

4.6 Prescrigdo para Instalagdo de Capacitores;

4.7 Associagdo de Capacitores;

4.8 Ligagdo de Capacitores em Bancos

5. Curto Circuito nas Instalagées Elétricas;

5.1 Introdugdo;

5.2 Analise de Corrente de Curto Circuito;

5.3 Sistema de Base e Valores por Unidades;

5.4 Tipo de Curto-Circuito;

5.5 Contribuig@o dos Motores de Indugdo nas Correntes de Falta,
5.6 Aplicacdio das Correntes de Curto Circuito;

7z
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6. Motores Elétricos

6.1 Introdugdo

6.2 Caracteristicas Gerais dos Motores Elétricos

6.3 Classificagdo dos Motores

6.4 Motor Assincronos Trifasicos com Rotor em Gaiola;
6.5 Classificagdo dos Motores

6.6 Letra-Codigo de motores;

6.7 Fator de Poténcia dos motores;

6.8 Motor MotorfreioTrifasico

6.9 Motor de Alto Rendimento

7. Partida de Motores Elétricos de Indugéo;

7.1 ;Inércia das Massas;

7.2 Conjugado;

7.3 Tempo de Aceleragdo de um Motor;

7.4 Tempo de rotor Bloqueado;

7.5 Sistema de Partida de Motores

7.6 Queda de Tensdo na Partida dos Motores Elétricos de Indugéo;
7.7 Contribui¢do da Carga na Queda de Tensio Durante a Partida de Motores de Indugéo;
7.8 Escolha da Tensdo Nominal de Motores de Poténcia Elevada;
7.9 Sobretensdo de Manobra

7.10 Controle de Velocidade de Motores de Indugéo;

7.11 Dimensionamento dos alimentadores dos motores;

7.12  Circuitos de motores;

7.13  Dispositivos de Ligagdo e Desligamento dos motores;

7.14  Dispositivos de Prote¢do dos motores;

7.15  Curto Circuito;

8. Eletrotermia.

8.1 Aquecimento Resistivo;

8.2 Aquecedores elétricos de 4gua;

8.3 Caldeiras Elétricas para Geragdo de Vapor;
8.4 Fornos elétricos;

8.5 Fornos a Resisténcia

8.6 Fornos de Indugio

8.7 Fornos a Arco

9. Materiais Elétricos

9.1 Introdugéo

9.2 Elementos Necessarios para Especificar
9.3 Materiais e Equipamentos

9.4 Condutos;

9.5 Instalagdo em Dutos;

9.6 Instalagdo em Calhas Canaletas;

9.7 Bandejas

9.8 Espago de Construgo de Poco para Passagem de Cabos;
9.9 Instalagdes Sobre Isoladores;

9.10 Instalagdes em Linhas Aéreas;

9.11 Instalagdes Enterradas;




foral

9.12 Caixa de Derivagdo de Embutir;
9.13  Caixa de Distribuigdo Aparente;

10. Protegdo e Coordenagéo

10.1 Introdugdo

10.2  Protegdo dos Sistemas de Baixa Tensio
10.3 Protecdo de Sistemas Primarios

11. Sistema de Aterramento;

11.1  Introdugdo

11.2  Protegdo contra Contatos Indiretos;

11.3  Aterramento dos Equipamentos;

11.4 Elementos de uma Malha de Terra;

11.5 Resistividade do Solo;

11.6  Calculo da Malha de Terra;

11.7  Célculo de um Sistema de Aterramento com Eletrodos Verticais;
11.8 Medicdo da Resisténcia de Terra de um Sistema de Aterramento;
11.9 Medidor de Resistividade do Solo;

12. Sinalizagdo, Comunicagido e Comandos;

12.1 Sinalizagéo;

12.2  Sinalizagio Actstica (para caso de Incéndio);
12.3  Iluminagdo de emergéncia;

13. Subesta¢des Abaixadoras de Tens3o;

13.1 Preliminares;

13.2 Partes Componentes de uma Subesta¢io de Consumidor;
13.3  Tipos de Subestagdes;

13.4  Subestagdes de 13.8 kV;

13.5 Determinagdo de Capacidade dos Transformadores;

13.6  Paralelismo de Transformadores;

13.7  Estagdo de Geragdo para Emergéncia

13.8 Ligag¢do a Terra;

14. Protegdo contra Descargas Atmosféricas

14.1  Origem dos Raios;

14.2  Consideragdes para Prote¢do do Individuo;

14.3  Classificagdo das Estruturas quanto ao Nivel de Protegéo;
14.4  Sistema de Protegdo Contra Descargas Atmosféricas;
14.5 Meétodo de Avaliagdo e selegdo do Nivel de Protecio
14.6  Métodos de Protegdo contra Descargas Atmosdféricas

15. Sistemas de Seguranga e Centrais de Controle;

15.1 Sistemas de Alarme contra Roubo;

15.2  Sistemas de Alarme contra fogo, fumagas gases;
15.3  Central de Supervisdo e Controle;

16. Eficiéncia Energética




Sl

16.1 Introdugio;
16.2 Calculos Econbnicos;
16.3  Acgdes de Eficiéncia Energética em uma Indistria;

17. Exemplos de projetos de Instalagdes Elétricas;

17.1 Introdugio;

17.2  Elementos Construtivos de um Projeto;

17.3  Projeto de instalag@o elétrica em uma pequena inddstria;

Bibliografia Basica

MAMEDE F, J., Instalages Elétricas Industriais, 8 Edi¢do, Editora: Ltc, 2010.
NISKIER, Jalio, Macintyre, A J., Instalagdes Elétricas. 5% Edigdo, Editora Guanabara Dois, 2008.
CREDER, Hélio, Instalagdes Elétricas, 15* Edig¢do, Editora LTC, 2007.

Bibliografia Complementar

EDMINISTER, Joseph, Circuitos Elétricos. Ed. Makron Books, 2000.
FITZGERALD, AE. KINGSLEY, C., Méquinas Elétricas. Ed. MacGraw —Hill, 2006.
KOSOW, Irving, Maquinas Elétricas e Transformadores. Ed. Globo, 1985.




UNIVERSIDADE FEDERAL DE UBERLANDIA
FACULDADE DE ENGENHARIA MECANICA
CURSO DE GRADUACAO EM ENGENHARIA MECATRONICA

DISCIPLINA: Projeto de Fim de Curso 1

CODIGO: FEMEC42093 UNIDADE ACADEMICA: FEMEC
PERIODO/SERIE: 9° CH TOTAL CH TOTAL CH TOTAL:
. TEORICA: PRATICA:
OBRIGATORIA: ( X) |OPTATIVA: ( ) 30 0
30
PRE-REQUISITOS: 2700 horas CO-REQUISITOS:

O aluno, ao terminar as disciplinas basicas e fundamentais de seu curso, estara apto a desenvolver um

projeto relacionado a sua formagdo em Engenharia Mecatrdnica.

Introdugéo ao estudo do projeto a ser desenvolvido; escolha da metodologia a ser utilizada; analise
do cronograma de atividades. Redagdo de textos cientificos, relatorios e monografias; sistematica de

execugdo de um projeto de engenharia.

ya




1. Redagdo de textos cientificos, relatorios, monografias, etc...
1.1. A Redag@o de relatérios, trabalhos cientificos e monografias
1.2. Objetivo da redagdo de resultados de um trabalho
1.3. O Relatério
1.4. Estrutura
1.4.1. Introdugdo
1.4.2. Desenvolvimento: Explica¢do, Discussdo, Demonstragdo
1.4.3. Conclusdo
1.5. Consideragdes sobre a forma de redagéo
1.6. Regras basicas para a redagdo de textos cientificos e escolares
1.7. Consideragdes para elabora¢do da Monografia.
1.8. Pesquisa Bibliografica aprofundada.
1.9. Montagens Experimentais.
1.10. Experimentagdo e Levantamento de dados.
1.11. Exame de qualificagfio: Redagdo e apresenta¢do a comissdo examinadora de documento
sucinto, apresentando as atividades necessarias e respectivo cronograma para o
desenvolvimento e implementagdo final do projeto de fim de curso.

2. Sistemética de execugdo de um projeto de engenharia

2.1. Normas e sistematica do projeto industrial

2.2. Documentag¢do técnica de um projeto industrial

2.3. Otimizagéo na concepgdo de componentes vinculada a fabricagio
2.4. Analise do valor de desenvolvimento de projeto

2.5. Método de sistematizagio da criatividade no projeto

2.6. Problemas de seguranga individual e coletiva — Ergonometria

Observagdo: O aluno, ao longo do desenvolvimento de sua Monografia, sera acompanhado pelo
Professor-Orientador.

Relacionada ao tema de trabalho do aluno.

prof. EllasBijepp s iiet
. ""'.';4" oS
Carimbo e ass ity

iretor




UNIVERSIDADE FEDERAL DE UBERLANDIA Lo
FACULDADE DE ENGENHARIA MECANICA
CURSO DE GRADUACAO EM ENGENHARIA MECATRONICA

DISCIPLINA: Robética

CODIGO: FEMEC42094 UNIDADE ACADEMICA: FEMEC
PERIODO/SERIE: 9° CHTOTAL | CHTOTAL | CHTOTAL:
. TEORICA: PRATICA:
OBRIGATORIA: (X ) | OPTATIVA: ( ) 45 s
60
PRE-REQUISITOS: FEMEC41061 - CO-REQUISITOS:

Dindmica de Maquinas

Conhecer os tipos mais importantes de robds manipuladores e suas aplicagdes. Modelar o
comportamento cinematico € dindmico de robds. Elaborar rotinas simples de programagéo de robds.

Introducdo; Modelagem Estrutural, Estudo de Trajetorias; Acionamento de Robos e Controle;
Aplicagdes.

1. Introdugéo
1.1. DefinicGes e objetivos
1.2. Histérico da automagao industrial
1.3. Classificagéo dos robds

2. Modelagem estrutural
2.1. Arquitetura dos robds e volume de trabalho
2.2. Modelagem geométrica direta
2.2.1. Transformacéo de coordenadas ,
2.2.2. ParAmetros de Denavit-Hartenberg //




2.3. Modelagem geométrica inversa eral
2.4. Modelagem cinematica

2.4.1. Método da linearizagdo

2.4.2. Método da inversa generalizada

2.4.3. Método da cinematica dos sélidos
2.5. Modelagem dindmica

2.5.1. Teoria geral (Newton-Euler)

2.5.2. Método de Lagrange

3. Estudo de trajetdrias
3.1. Trajetdrias ponto a ponto
3.2. Trajetérias polinomiais
3.3. Trajetdrias cubicas

4. Introdugdo ao estudo de efetuadores

5. Acionamento de robds manipuladores
5.1. Carga e transmissdo mecénica
5.2. Servomotores elétricos
5.3. Controle de junta

6. Aspectos gerais sobre a modelagem de estruturas robdticas paralelas

7. Atividades de Laboratério
A atividade de laboratério consiste na programagéo de rob6 industrial para a execugdo de
operagdes definidas para cada grupo de alunos, e que sera desenvolvida ao longo da disciplina.
7.1. Aspectos de seguran¢a na operagdo de robos
7.2. Comandos utilizados na programagéo do robd
7.3. Programag@o e operagdo de robos

Bibliografia Basica

TSAI L.-W.. "Robot Analysis - The Mechanics of Serial and Parallel Manipulators", John Wiley &
Sons, 1999.

ANGELES, J.. “Fundamentals of Robotic Mechanical Systems: Theory, Methods, and Algorithms”;
Springer-Verlag, 1997

PAUL, R.P.. “Robot Manipulators: Mathematics, Programming, and Control”’; MIT Press, 1986

Bibliografia Complementar

MARTINS, A. “O que é Robética”, Brasiliense, 22 ed., 2007.

ALVES, J, B, M. “Controle de Robd”, Cartgraf, 1988.

GONCALVES, R. S. “Estudo de Rigidez de Cadeias Cinematicas Fechadas”, 239 p. Tese de
Doutorado, Universidade Federal de Uberlandia, 2009.

GONCALVES, R. S. “Robd Movel Suspenso por Fio com Pernas de Comprimentos Variaveis”, 116
p. Dissertacdo, Universidade Federal de Uberlandia, 2006.

CARVALHO, J. C. M. “Contribuigdo ao Estudo de Robds Manipuladores”. Dissertagdo de

Lo




Mestrado, UFU, 1986. ’
ROMANO, V.F., Editor, “Robética Industrial — Aplicagdes na Industria de Manufatura e de
Processos”, Ed. Edgard Blucher Ltda, 2002.
WOLOVICH, W.A.; “Robotics: Basic Analysis and Design”’; HRW, 1985
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UNIVERSIDADE FEDERAL DE UBERLANDIA

FACULDADE DE ENGENHARIA MECANICA

CURSO DE GRADUACAO EM ENGENHARIA MECATRONICA

S
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DISCIPLINA: Economia

CODIGO: IEUFU49090

UNIDADE ACADEMICA: IEUFU

PERIODO/SERIE: 9° CH TOTAL CH TOTAL CH TOTAL:
, TEORICA: PRATICA:
OBRIGATORIA:( X ) |OPTATIVA: ( ) 60 0
60
PRE-REQUISITOS: 1500 horas CO-REQUISITOS:

Interpretar a natureza e o método das Ciéncias Econdmicas bem como os conceitos de micro e
macroeconomia com o intuito de tornar-se consciente da problematica econdmica, dos resultados e

repercussdes econdmicas de suas atividades como engenheiro.

Natureza e método das Ciéncias Econémicas; Microeconomia; Macroeconomia.




1. O CONSUMIDOR
1.1. Conceito de racionalidade e utilidade
1.2. Lei da procura
1.3. Escala e curva da procura

1.4. Deslocamento da curva de procura
1.5. Elasticidade

2. A FIRMA E SEUS OBJETIVOS
2.1. Fatores de produgéo
2.2. Fung@o e processo de produgéo
2.3. Produgdo e produtividade
2.4. Conceitos basicos sobre custos
2.5. Formas de representagéo e analise de custos
2.6. Formagdo do prego
2.7. Equilibrio da firma

3. FORMAS DE MERCADO
3.1. Equilibrio da industria

4. FLUXO ECONOMICO
4.1. Produto e renda
4.2. Produto monetario e produto real
4.3. Produgdo e circulagdo no sistema econdémico

5. CONCEITOS BASICOS
5.1. Contabilidade em termos de fluxo
5.2. Principais agregados da contabilidade nacional
5.3. Contas nacionais

6. FUNCOES DO GOVERNO
6.1. Despesas governamentais
6.2. Finangas publicas
6.3. Tributagéo
6.4. Empréstimo publico
6.5. Emiss@o de moeda

7. RELACOES COM O EXTERIOR
7.1. Modalidades
7.2. Taxa de cdmbio
7.3. Balango de pagamentos




Seqreicria
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8. MOEDA E BANCOS
8.1. Conceito
8.2. Evolugao
8.3. Fungdes, tipos de moedas
8.4. Tipos e fungdes dos bancos

Bibliografia Basica

NUSDEQ, F., "Curso de Economia: Introdugdo Dto Econémico"”, Editora: Rt, 3* Ed. Brasil, 2001.
MOCHON, F., "Introdugdo a Economia, Editora: Makron Books, Brasil, 2002.

NEVES, S. Das; VICECONTI, P., "Introdu¢io Economia, Editora: Frase, 4* Edi¢do , Brasil, 2000.
ROSSETTI, J. P., "Introdugdo a Economia, Editora: Atlas, 19 Edig¢fo, Brasil, 2002.

Bibliografia complementar

MANKIW, N. Gregory, "Introdu¢do Economia Princ.de Micro e Macro, Editora: Campus, Brasil,
2001.

TROSTER, R. L., MORCILLO, F. M.., "Introdu¢do a Economia". Makron Books, Brasil, 1999.
PINHO, Diva Benevides, "Manual de Economia". Saraiva, Brasil, 1999.
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