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PRE-REQUISITOS: Dindgmica CO-REQUISITOS:
ORJETIVOS

Analisar mecanismos planos ¢ espaciais em seus aspectos cinematicos e dindmicos.

EMENTA

Introdugio; Analise grafica de velocidades: Analise griafica de aceleraches; Dindmica dos cames;
Andlise cinemdtica e sintese; Introduclo aps mecanismos espaciais; Forgas nos rnt:l:zmismns;l
Dindimica dos mecanismos articulados espaciais; Introducio 3 sintese de mecanismos.




I Introdugdo
L1 Apresenlagio dos principais tipos de mecanismos
1.2, Pares cinemdticos
1.3, Mecanismo de quatro barras
| 4. Aplicagdes dos mecanismos nos sistemas dindmicos

| 2. Analise grafica de velocidades

21 Equagdo geral da velocidade do ponto material

2.2, Centro instantineo de rotagiio

2.3, [hagramas para determinagiio de velocidades nos mecanismos
24, Teorema de Kennedy dos centros instantaneos de rotagio

1. Andlise gralics de aceleragdes
31, Acelerngiio relativa do ponto material
32, Componentes da aceleracin
3.3 Diagramas para determinagfio da aceleragiio nos mecanismos
3.4 Téenicas especiais para delerminagio de velocidade e aceleragiio em mecanismos de quatmo
barras

4. Dindmica dos cames
4.1. Sistema came-seguidor
4.2 'rojeto grifico de cames
4.3 Andlise de diferentes tipos de movimentos seguidores
44, Angulo de pressiio do came e raio do rolete sepuidor

5, Introdugdo aos mecanismos espaciais
5.1. Andlise vetorial nos mecanismos expacials
5.2, Revisdo da dindmica dos corpos rigidos
53, Aplicagles a mecanismos espaciais

6. Forgas nos mecanismos
.1, Equillbrio dindmico: principio de D'Alembert
6.2. F'orgas estiticas ¢ forgas de inéreia
6.3, Metwle do trabalho virtual para determinagio de forcas em mecanismos
&4, Energia cinética e energia equivalente
6.5, Influéncia do atrito nos mecanismos

7. [hndmica dos mecanismos articulados espaciais
7.1, Equagio de Lagrange
7.2. Determinacdo dos esforgos dindmicos em mecanismos espaciais
7.3, Aplicagdo ans robds manipuladores em cadeia simples.

8. Introducdo & sintese de mecanismos
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