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DISCIPLINA: Projetos de Sistemas Mecatrbnicos
Vigéncia: a partir de 2015/1 Periodo letivo: 10° semestre
Carga horaria total: 60h Cdodigo: CH SUP.101
Ementa: Analise de sistemas mecatrbnicos, identificacdo de parametros,
sintese de controladores e implementacao.

Conteudos

UNIDADE I - Sistemas Mecatronicos
1.1 Comportamento estético e dindmico de sistemas mecatronicos
1.2 Posicionadores
1.3 Servo-acionamentos
1.4 Medicao direta e indireta

UNIDADE Il - Identificacdo de Parametros
2.1 Mecanica dos movimentos
2.2 Movimentos coordenados
2.3 Projeto de servo-acionamentos

UNIDADE III - Sintese de Controladores
3.1 Dindmica de controle
3.2 Realimentacao de posicao, velocidade e aceleragéo
3.3 Geracao de trajetérias interpoladas
3.4 Erros e incertezas no controle de movimento

UNIDADE IV - Implementacao
4.1 Andlise dos requisitos mecatrénicos em problema industrial
selecionado
4.2 Modelagem dinamica e simulacdo do problema industrial
4.3 Sintese do sistema de controle de movimento
4.4 Testes funcionais
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