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A Habilitação em Engenharia Mecatrônica
Anualmente, ingressam na Escola Politécnica 750 alunos. Destes, 240 alunos, ao final do primeiro ano, são selecionados para a Grande Área Mecânica onde, ao final do segundo ano, 60 alunos são selecionados para a habilitação em Engenharia Mecatrônica. 

O curso é oferecido no formato semestral, como a maioria dos cursos da Escola. Neste formato, há ênfase maior na permanência do aluno dentro da universidade. No entanto, garante-se na grade curricular o espaço para o exercício do estágio supervisionado necessário para formação profissional do Engenheiro. 

HISTÓRICO

Não é de hoje que componentes eletrônicos, tais como sensores, atuadores eletro-mecânicos e circuitos de controle, são utilizados no controle e acionamento de sistemas mecânicos. No entanto, foi o recente desenvolvimento dos circuitos integrados que possibilitou a produção em larga escala e com baixo custo de dispositivos cada vez mais poderosos. Os sistemas mecânicos sofreram profundas modificações conceituais com a incorporação da capacidade de processar informações, o que possibilitou torná-los mais rápidos, eficientes e confiáveis, além de permitir a redução de custos. No Japão, a combinação bem sucedida de mecânica, eletrônica e processamento digital em produtos de consumo recebeu o cognome de Mecatrônica no final da década de 70. Inicialmente, o termo Mecatrônica foi relacionado com o desenvolvimento dos primeiros robôs industriais. Os projetos na área de robótica impulsionaram desenvolvimentos de controle realimentado a partir de informações sensoriais, tecnologias de sensores e atuadores, programação de alto nível e solução de problemas computacionais complexos. A partir de meados da década de 80, países como Austrália, Japão, Coréia do Sul, além de alguns países europeus, iniciaram a criação de cursos de graduação e pós-graduação voltados ao ensino multidisciplinar de Mecatrônica. Na Inglaterra, a comunidade envolvida com Mecatrônica recebeu aceitação oficial em 1990 com a criação de um Forum de Mecatrônica apoiado pelo IEE (Institute of Electrical Enginners) e o MechE (Institute of Mechanical Engineers). Nos Estados Unidos não foram criados cursos específicos de engenharia Mecatrônica, porém foram introduzidas, nos currículos dos cursos de graduação, disciplinas que apresentam o conceito de Mecatrônica. Na grande maioria das Faculdades de Engenharia dos Estados Unidos, as modificações foram feitas nos cursos de Engenharia Mecânica, com disciplinas que abordam a integração de mecânica, eletrônica e computação, para se obter componentes e máquinas. 
O objetivo do curso de Engenharia Mecatrônica é formar engenheiros aptos a compreender os avanços tecnológicos relacionados a automação e computação, tendo como base uma sólida compreensão de fenômenos físicos e processos mecânicos. Assim, a mecatrônica pode ser entendida como a combinação integrada de mecânica, eletrônica e computação. O engenheiro mecatrônico deve entender de várias áreas e deve ter a competência para se comunicar com técnicos em áreas mais específicas.  

O curso de Engenharia Mecatrônica foi iniciativa pioneira da USP, que o criou em 1988, então sob coordenação do departamento de Engenharia Mecânica (sob a denominação de Automação e Sistemas). Desde a sua criação, o curso oferece 60 vagas anualmente. Naquele momento não existia nenhum curso no país na área, embora a experiência internacional já fosse considerável. 
Vários cursos em Engenharia Mecatrônica apareceram no país na última década. A Escola de Engenharia de São Carlos agora oferece um curso sob esta denominação, bem como a UNICAMP. A UFSC e a UFU são exemplos de universidades federais que também oferecem cursos ditos de Mecatrônica. Inúmeras universidades particulares também oferecem tais cursos no momento. Durante esse processo de consolidação da Engenharia Mecatrônica no contexto acadêmico, o curso de Engenharia Mecatrônica da Escola Politécnica tem sido referência pelo seu pioneirismo; inúmeras características do curso serviram de inspiração para outras instituições de ensino superior.  

Em 2005 o CONFEA regulamentou as atribuições do Engenheiro Mecatrônico, dando ênfase às atividades integração de várias áreas sobre um substrato de Engenharia Mecânica. O curso de Engenharia Mecatrônica da Escola Politécnica se enquadra nesta filosofia. Assim, o curso se propõe a oferecer uma formação substancial (do ponto de vista do MEC, do CREA/CONFEA, e do mercado de trabalho) em Engenharia Mecânica, adicionando um diferencial voltado para automação e integração de novas tecnologias – sobretudo aquelas baseadas em eletrônica e computação. 

A estrutura curricular do curso de Engenharia Mecatrônica foi intensamente discutida e revisada nos últimos anos. Durante a década de 90 a Escola Politécnica promoveu ampla discussão sobre os estruturas curriculares, em um projeto denominado Poli2000. Todos os cursos oferecidos pela Escola sofreram substanciais modificações. O curso de Mecatrônica teve nesse processo uma enorme reestruturação. O “novo” curso de Engenharia Mecatrônica, gerado a partir desse processo, se destaca por seu caráter multi-disciplinar e por sua flexibilidade. Esse caráter vem do próprio  objetivo do curso, que é formar engenheiros com capacidade de participar e gerenciar projetos envolvendo aspectos mecânicos, eletrônicos e de computação. Para atingir esse objetivo, o curso integra 

•
disciplinas em linhas básicas de Engenharia Mecânica, Engenharia Elétrica e Computação; 

•
uma série de disciplinas de integração de conhecimentos; 

•
disciplinas eletivas e optativas, para que o aluno possa se especializar em tópicos de seu interesse. 

O objetivo dessas modificações foi, em primeiro lugar, dar ao aluno uma visão mais racional dos diversos tópicos de Engenharia Mecatrônica, mantendo sempre a base em um curso completo em Engenharia Mecânica. Em segundo lugar, procurou-se dar flexibilidade ao curso que deve corresponder à flexibilidade hoje encontrada no mercado profissional. Procurou-se montar um curso que possa motivar os alunos e com isso diminuir a evasão e diminuir o tempo necessário para graduação, dois indicadores em que o curso apresentava problemas. O “novo” curso de Engenharia Mecatrônica formou sua primeira turma em 2003.
A PROPOSTA PEDAGÓGICA

Cursos em Mecatrônica foram criados em resposta a grandes mudanças tecnológicas no setor produtivo, e visam atender, de forma geral, aos desafios apresentados pela automação crescente no mundo atual. No momento, alguns cursos enfatizam o estudo de componentes eletrônicos e técnicas de controle. Outros cursos enfatizam interdisciplinaridade e integração entre áreas do conhecimento em torno de um núcleo básico de Engenharia Mecânica. Este é o caso do curso de Mecatrônica da Universidade de São Paulo. 

Objetivos do curso 

O curso busca a integração harmoniosa de conhecimentos em fenomênos e processos mecânicos e eletrônicos, e princípios da ciência de computação, visando formar engenheiros que com capacidade de imprimir ao fruto de seu trabalho as seguintes características: 

a) No projeto 

· Simplificação e racionalização de sistemas produtivos
· Redução de tempo e de custo de desenvolvimento 

· Flexibilidadade para receber futuras modificações ou novas funcionalidades 

b) No produto: 

· Flexibilidade de operação
· Capacidade de sensoriamento e processamento de informações: adaptabilidade a diferentes condições de operação 

· Auto-monitoração e prevenção ativa de acidentes auto-diagnóstico em caso de falhas 

· Redução do custo de manutenção e consumo de energia .elevado grau de precisão e confiabilidade 

AS HABILIDADES E COMPETÊNCIAS DO ENGENHEIRO MECATRÔNICO 

A Mecatrônica é um ramo recente da Engenharia, que procura incorporar aos sistemas mecânicos e produtivos em geral os avanços proporcionados pela microeletrônica e pelo computador. 

AS ATRIBUIÇÕES PROFISSIONAIS DO ENGENHEIRO MECATRÔNICO 

A sinergia entre Mecânica, Eletrônica e Computação ocorre naturalmente. Em 2005 o CONFEA decidiu sobre atribuições do Engenheiro Mecatrônico, que prevêem essa sinergia. O curso procura seguir essas diretrizes, oferecendo uma abordagem multi-disciplinar e focando nas disciplinas básicas que oferecem conhecimentos mecânicos, eletrônicos e de computação.

Num sistema Mecatrônico, sensores eletro-eletrônicos coletam informações a respeito das condições ambientais ou de operação do sistema mecânico, as informações são processadas em alta velocidade em microprocessadores, gerando ações de controle que atuam sobre o sistema. Incorporando a capacidade de receber e processar informações, os sistemas mecânicos tornam-se capazes de se adequar automaticamente a diferentes condições de operação. Desta forma resultam em sistemas mais flexíveis, de melhor desempenho e eficiência, e também de menor custo, devido às simplificações mecânicas proporcionadas pela Mecatrônica. Exemplos vão desde a injeção eletrônica de combustível em automóveis até a integração por computador de várias máquinas automatizadas em uma fábrica. 
OS CONTEÚDOS PROFISSIONAIS ESSENCIAIS ESPECíFICOS 

· Computação e sistemas de informação 

· Eletrônica analógica e digital

· Controle e automação digital

· Projeto mecânico 

· Processos de fabricação mecânica

· Mecânica computacional

· Automação industrial 

· Mecânica de precisão 

· Medição de grandezas mecânicas 

A ORGANIZAÇÃO DO CURRÍCULO

Legenda A: créditos; T: créditos trabalho

5º Semestre
	Disciplinas Cadastradas na Estrutura Curricular
	Créditos

	
	A
	T

	PEA2390
	Laboratório de Eletricidade Geral para Mecatrônica 
	2
	0

	PEF2306
	Tópicos de Mecânica dos Sólidos 
	4
	0

	PME2321
	Termodinâmica 
	4
	0

	PMR2300
	Computação para Automação 
	4
	0

	PMR2310
	Microprocessadores Aplicados à Automação 
	4
	0

	PMR2320
	Sistemas Dinâmicos para Mecatrônica 
	4
	0

	PMR2330
	Materiais para Sistemas Eletro - Mecânicos 
	2
	0

	.
	Total
	24
	0


6º Semestre
	Disciplinas Cadastradas na Estrutura Curricular
	Créditos

	
	A
	T

	PME2352
	Vibração Mecânica 
	4
	0

	PME2360
	Transferência de Calor 
	4
	0

	PMR2350
	Complementos de Fabricação Mecânica 
	4
	0

	PMR2360
	Controle e Automação I 
	4
	0

	PMR2370
	Elementos de Máquinas para Automação 
	4
	0

	PMR2380
	Eletrônica Analógica para Mecatrônica 
	4
	0

	.
	Total
	24
	0


7º Semestre
	Disciplinas Cadastradas na Estrutura Curricular
	Créditos

	
	A
	T

	PME2480
	Sistemas Térmicos 
	4
	0

	PMR2400
	Controle e Automação II 
	4
	0

	PMR2405
	Acionamentos para Mecatrônica 
	2
	0

	PMR2410
	Eletrônica Digital para Mecatrônica 
	4
	0

	PMR2420
	Mecânica Computacional 
	4
	0

	PMR2430
	Mecanismos para Automação 
	4
	0

	PMR2440
	Programação para Automação 
	2
	0

	.
	Total
	24
	0


8º Semestre
	Disciplinas Cadastradas na Estrutura Curricular
	Créditos

	
	A
	T

	PME2454
	Introdução à Máquinas de Fluxo 
	2
	0

	PMR2450
	Projeto de Máquinas 
	4
	0

	PMR2460
	Modelagem e Controle de Sistemas Discretos 
	4
	0

	PMR2470
	Métodos Experimentais em Sistemas Mecânicos 
	4
	0

	PMR2480
	Sistemas Fluido-mecânicos 
	2
	0

	PMR2490
	Sistemas de Informação 
	4
	0

	PRO2303
	Princípios de Administração de Empresas 
	4
	0

	.
	Total
	24
	0


9º Semestre
Nota: disciplinas optativas indicadas por fundo cinza.
	Disciplinas Cadastradas na Estrutura Curricular
	Créditos

	
	A
	T

	PMR2500
	Projeto de Conclusão do Curso I 
	2
	2

	PMR2501
	Estágio Supervisionado em Engenharia Mecatrônica 
	1
	6

	PMR2520
	Introdução ao Cad/cam 
	4
	0

	PMR2530
	Mecânica de Precisão 
	4
	0

	PMR2540
	Empreendimento de Base Tecnológica em Mecatrônica 
	2
	0

	0302501
	Tópicos Avançados em Engenharia I (opt.)
	0
	0

	PMR2603
	Fundamentos do Método dos Elementos Finitos Linear Aplicados a Sistemas Mecânicos (opt.)
	2
	0

	PMR2715
	Otimização Aplicada ao Projeto de Sistemas Mecânicos (opt.)
	2
	0

	PMR2717
	Planejamento de Processos de Fabricação Auxiliado Por Computador (opt.)
	2
	0

	PMR2726
	Técnica de Ultra-som e Suas Aplicações na Indústria e na Medicina (opt.)
	2
	0

	PMR2728
	Teoria de Probabilidades em Inteligência Artificial e Robótica (opt.)
	2
	0

	PMR2806
	Metrologia Óptica (opt.)
	2
	0

	PMR2900
	Atividades Especiais em Engenharia Mecatrônica (opt.)
	2
	0

	.
	Total
	13
	8


10º Semestre
Nota: disciplinas optativas indicadas por fundo cinza.
	Disciplinas Cadastradas na Estrutura Curricular
	Créditos

	
	A
	T

	PHD2218
	Introdução à Engenharia Ambiental 
	2
	0

	PMR2550
	Projeto de Conclusão do Curso II 
	2
	2

	PMR2560
	Elementos de Robótica 
	4
	0

	PMR2590
	Redes de Dados e Integração da Manufatura Por Computador 
	4
	0

	0302502
	Tópicos Avançados em Engenharia II (opt.)
	0
	0

	PMR2701
	Análise de Confiabilidade Aplicada ao Projeto de Sistemas Mecânicos (opt.)
	2
	0

	PMR2719
	Processamento Mecânico de Polímeros: Teoria e Práticas (opt.)
	2
	0

	PMR2720
	Processos de Fabricação Mecânica - Desenvolvimento de Ferramentas, Moldes e Matrizes (opt.)
	2
	0

	PMR2722
	Projeto e Fabricação de Sistemas Microeletromecânicos (mems) (opt.)
	2
	0

	PMR2727
	Tecnologia de Sensores e Aplicações (opt.)
	2
	0

	PMR2729
	Projeto de Sistemas Mecatrônicos com Microprocessadores (opt.)
	2
	0

	PMR2730
	Sistemas Computacionais para Automação (opt.)
	2
	0

	PMR2731
	Projeto para Manufatura (dfa) e Montagem (dfm) (opt.)
	2
	0

	PMR2803
	Impacto em Estruturas Aeronáuticas e Veiculares: Teoria, Experimentos e Elementos Finitos (opt.)
	2
	0

	PMR2807
	Robôs Móveis Autônomos (opt.)
	2
	0

	.
	Total
	12
	2


 

	CARGA HORÁRIA

	.
	Obrigatória
	Optativa

	
	
	Eletiva
	Livre

	Aula
	1815
	60
	60

	Trabalho
	300
	0
	0

	Estágio
	0
	.

	Subtotal
	2115
	60
	60

	Total 
	2235 





A AVALlAÇÃO 

Objetiva o julgamento da qualidade, o valor ou a eficiência do processo educacional, de tal forma que se possa saber se os objetivos planejados estão sendo alcançados. 

A INTEGRAÇÃO DO ENSINO COM A PESQUISA E A EXTENSÃO 

O envolvimento dos alunos de graduação em atividades de pesquisa e extensão universitária é incentivado por dois meios principais. 

O primeiro é o programa de Iniciação Científica, que permite que alunos com bom desempenho escolar possam participar de projetos de pesquisa e desenvolvimento. A formação multidisciplinar oferecida pelo curso, aliada à sólida formação básica característica do ensino na Escola Politécnica, faz com que os alunos da Mecatrônica sejam bem aceitos nos programas de Iniciação Científica não apenas nos projetos desenvolvidos na própria Escola como também de outras unidades da Universidade de São Paulo. Além disso, a região metropolitana de São Paulo concentra vários institutos e fundações de pesquisa, públicos e privados, que também recebem um bom número desses alunos por ano. 

A segunda forma de envolvimento ocorre no projeto de formatura, desenvolvido pelos alunos nos dois últimos semestres do curso. Individualmente ou em duplas, os alunos devem desenvolver um projeto sob a orientação de um docente do Departamento de Engenharia Mecatrônica e de Sistemas Mecânicos, no qual possam aplicar os principais conceitos adquiridos ao longo do curso. 

Além desses dois mecanismos formais, os alunos encontram outras oportunidades de desenvolvem atividades de pesquisa e extensão, por meio de iniciativas coordenadas pelo próprio corpo discente da Escola Politécnica, tais como o Grêmio Politécnico, os Centros Acadêmicos, os Escritórios-Pilotos e a Poli-Júnior. 

Ementas de Disciplinas 

CICLO BÁSICO

PRIMEIRO SEMESTRE 

MAT 2453 Cálculo Diferencial e Integral para Engenharia 


 6 Créditos 

Objetivos: familiarizar o aluno com as noções de limite, derivada e integral de funções de uma variável, destacando aspectos geométricos e interpretações físicas. 

Programa: Funções polinomiais, racionais e trigonométricas; função composta e função inversa. Limites: noção intuitiva, propriedades algébricas, Teorema do Confronto. Continuidade. Derivadas: definição, interpretações geométrica e física, regras de derivação, regra da cadeia, derivada da função inversa e derivação implícita. Aplicações. A função logaritmo natural ou neperiano como área e a função exponencial. Máximos e mínimos. Teorema do valor médio (enunciado). Gráficos. Aplicações. Fórmula de Taylor e aproximações de funções. Regras de L'Hospital. Aplicações. Integral de Riemann. Técnicas de integração. Aplicações: cálculos de volume de revolução, áreas em coordenadas polares, comprimento de curvas, trabalho, densidade e massa. 

MAT 2457 Álgebra Linear para a Engenharia I




4 Créditos 

Objetivos: introduzir a linguagem da álgebra linear para estudar o cálculo vetorial clássico e geometria analítica, com ênfase no espaço tridimensional. 

Programa: Matrizes. Sistemas lineares. Espaços vetoriais. Subespaços vetoriais. Dependência linear. Independência linear. Bases. Dimensão. Produto escalar. Orientação de um espaço vetorial. Produto vetorial. Equações vetoriais da reta e do plano no espaço. Paralelismo entre retas e planos. Distância de dois pontos, de ponto a uma reta e a um plano. Áreas e volumes. Curvas planas, cônicas. 

MAC 2166 Introdução à Computação para Engenharia 



4 Créditos 

Objetivos: introduzir a programação de computadores através do estudo de uma linguagem algorítmica e de exercícios práticos. 

Programa: Computadores: unidades básicas, instruções, programa armazenado, endereçamento, programas em linguagem de máquina. Noções básicas de algoritmos e sua caracterização. Conceitos de linguagens  algorítmicas: expressões, comandos seqüenciais, seletivos e repetitivos. Entrada e saída. Subprogramas: funções. Variáveis estruturadas: vetores e matrizes. Escopo de identificadores. 

PNV 2100 Introdução à Engenharia 





3 Créditos 

Objetivos: apresentar aos alunos a primeira visão do que é engenharia fazendo os alunos participarem de atividades que são o cotidiano da engenharia. Introduzir os alunos aos problemas de engenharia. Enfatizar o trabalho em equipe na atividade do engenheiro. Valorizar a comunicação na atividade do engenheiro: preparação de relatórios, exposição e defesa oral do trabalho. 

Programa: Conceito de engenharia; funções do engenheiro; atuação do engenheiro; o engenheiro e a sociedade; habilidades e condutas do engenheiro. O projeto em engenharia. A importância da comunicação técnica (oral e escrita). Características desejáveis do engenheiro moderno. As Grandes Áreas e as Habilitações na EPUSP; conceitos básicos, campos profissionais, perspectiva de atuação e empregabilidade. 

PCC 2121 Geometria Gráfica para Engenharia 




2 Créditos 

Objetivos: desenvolver capacidades do aluno ligadas à visualização tridimensional e ao uso e interpretação da linguagem técnica gráfica. Introduzir ao aluno técnicas de projeto. 

Programa: Introdução à metodologia de projeto. Traçado de linhas e letras em esboços. Teoria geral das projeções- centro próprio. Teoria geral das projeções - centro impróprio. Projeções axonométricas. Vistas ortográficas principais. Vistas ortográficas seccionais. Vistas ortográficas auxiliares. Normas e convenções. 

PQI 2100 Química Tecnológica Geral 





4 Créditos 

Objetivos: que os alunos tenham compreensão em nível microscópico, da composição química e como as unidades constituintes de materiais para engenharia estão arranjadas e interagem entre si, determinando o elenco de propriedades que se manifestam microscopicamente: que fixem conceitos sobre comportamento químico de materiais, ou seja, as reações de degradação dos materiais metálicos: que conheçam e compreendam os mecanismos de atuação e os principais usos de substâncias que atuam como tensoativos: que tomem contato com a questão do uso de combustíveis: que sejam introduzidos nos principais aspectos relativos à química ambiental e desenvolvam consciência crítica sobre a importância da gestão ambiental no exercício da engenharia. 

Programa: Ligações químicas: iônica, covalente, metálica van der Waals, pontes de hidrogênio. Eletroquímica. Corrosão de materiais metálicos. Tensoativos. Combustão e combustíveis. Química ambiental. 

FEP 2195 Física Geral e Experimental para Engenharia  I


4 Créditos 

Objetivos: introduzir noções de metrologia, teoria de medidas e sua importância para a engenharia: aprofundar conceitos da Mecânica apresentados superficialmente na escola média e acrescentar novos conceitos que completem a base da mecânica newtoniana preparando o aluno para as aplicações em disciplinas posteriores. 

Programa: Noções de metrologia -Sistema Internacional de Unidades. Introdução à teoria de medidas. Cinemática do ponto - movimento unidimensional: introdução do conceito de vetor, operações com derivada e integral definida. Cinemática do ponto - movimento no espaço: introdução do conceito de vetor, operações com vetores. leis de Newton - o referencial inércia: a definição de massa, a quantidade de movimento. Aplicações da lei de Newton: balanças, roldanas, plano inclinado, tração, peso aparente, força de eixo, estático e dinâmico, força centrípeta, força de arraste e velocidade terminal. Trabalho, energia cinética e potencial: potência: força variável. Conservação de energia. Conservação de quantidade de movimento. Teoria cinética dos gases: interpretação dos conceitos de temperatura e pressão: calor específico. 

SEGUNDO SEMESTRE 

MAT-2454 Cálculo Diferencial e Integral para Engenharia II


 4 Créditos 

Objetivos: cálculo diferencial de funções de duas ou mais variáveis. 

Programa: Funções de duas ou mais variáveis: limites, continuidade, 

diferenciabilidade. Gradiente. Regra da cadeia. Teorema do valor médio. Derivadas de ordem superior. Teorema de Schwarz (enunciado). Fórmula de Taylor. Máximos e mínimos. Multiplicadores de lagrange. 

MAT-2458 Álgebra Linear para Engenharia II




4 Créditos 

Objetivos: a disciplina continua o estudo da álgebra linear iniciado em Álgebra linear para Engenharia I. Mostrar como os métodos da álgebra linear são utilizados para estudar equações diferenciais lineares, equações de recorrência lineares, formas quadráticas e outros assuntos importantes em engenharia. 

Programa: Transformações lineares. Matrizes de transformações lineares. Determinantes. Valores próprios. Diagonalização de matrizes. Equações diferenciais lineares. Produto interno. Espaços euclidianos. Formas quadráticas. Aplicações as quádricas. 

MAP-2121 Cálculo Numérico 






4 Créditos 

Objetivos: dar uma introdução ao Cálculo numérico, exemplificando a resolução de problemas numéricos em computadores. 

Programa: Erros de arredondamento. Zeros de funções: localização, determinação por métodos iterativos, precisão pré-fixada, zeros reais de polinômios. Sistemas de equações algébricas lineares: método de eliminação de Gauss, condensação pivotal, refinamento da solução, inversão de matrizes; método iterativo de Gauss-Seidel, critério das linhas e de Sassenfeld. Aproximação de funções: mínimos quadrados, polinômios ortogonais. Interpolação: diferenças finitas, interpolação polinomial. Integração numérica: método dos trapézios e método de Simpson. 

PCC-2101  Representação Gráfica para Engenharia 



4 Créditos 

Objetivos: desenvolver capacidades do aluno ligadas à visualização tridimensional e ao uso e interpretação da linguagem técnica gráfica. Introduzir ao aluno técnicas de projeto. 

Programa: Geometria descritiva. Geometria cotada. Sistema de modelagem geométrico modelagem por arestas. Modelagem por superfícies. Modelagem de sólidos. Tonalização de modelos geométricos. Introdução ao projeto por computador. 

PMT 2100 Introdução à Ciência dos Materiais para Engenharia 

4 Créditos 

Objetivos: relacionar a composição química e a microestrutura com o processamento para entender o desempenho do material. Utilizar estudos de casos para fixar e aprofundar os conceitos relacionados com composição química, microestrutura, processamento e desempenho de um material. 

Programa: Histórico do desenvolvimento e utilização de diferentes materiais metálicos, cerâmicos e poliméricos. Estrutura da matéria: estados da matéria, estrutura: sólidos cristalinos e amorfos; defeitos: puntiformes, lineares, tridimensionais. Formação da microestrutura: noções de equilíbrio termodinâmico, difusão, definição de fase, diagrama de fases, cinética de transformação de fases. Relação microestrutura propriedades,  processamento: propriedades dos materiais metálicos, cerâmicos e poliméricos, processamento dos materiais metálicos, cerâmicos e poliméricos, seleção de materiais. 

PME-2100 Mecânica I 








4 Créditos 

Objetivos: Desenvolver a compreensão da mecânica do corpo rígido com ênfase na cinemática e dinâmica do corpo rígido, sendo as aplicações restritas a problemas no plano. 

Programa: Estática elementar incluindo: sistemas de forças, sistemas equivalentes de forças, sistemas paralelos. Centro de Massa, condições de equilíbrio, sistemas vinculados e aplicações. Cinemática do corpo rígido incluindo: aceleração e velocidade angulares, vínculo cinemática do corpo rígido, rotação em torno de um eixo fixo, movimento plano e centro de rotação, composição de movimentos, composição de movimentos de rotação. Dinâmica do ponto incluindo: princípios da dinâmica do ponto, teorema da resultante, da energia cinética, teorema da quantidade de movimento. Dinâmica do corpo rígido incluindo: teorema do movimento do centro de massa, teorema da energia cinética para um sistema de partículas, teorema do momento angular para um sistema de partículas, teorema da energia cinética para o corpo rígido, teorema do momento angular para um corpo rígido e aplicações elementares - problemas no plano. 

FEP-2196 Física Geral e Experimental para Engenharia II 



4 Créditos 

Objetivos: aplicar os conceitos e Leia da Mecânica desenvolvidos anteriormente visando ampliar o conhecimento do aluno sobre o comportamento físico da natureza. Introduzir as idéias da teoria da relatividade restrita mostrando um exemplo de quebra de paradigma científico. 

Programa: Movimento de rotação. Gravitação e movimento planetário. Oscilações: movimento amortecido e forçado: ressonância. Ondas mecânicas em meio material: acústica, efeito Doppler, ultra-som, barreira do som. Relatividade restrita: experiências cruciais – hipóteses  novas e surgimento de novo paradigma -espaço, tempo e massa relativos. 

FEP-2198 Laboratório de Física para Engenharia II




 4 Créditos 
Objetivos: desenvolver habilidade em medidas experimentais, análise e interpretação de resultados. 

Programa: Medidas físicas e introdução ao cálculo de desvios. Estrutura de Ponte de Treliça. Roda de inércia. Forças centrais. Cordas vibrantes. Atrito. Pêndulo de torção. 

GRANDE ÁREA MECÂNICA

TERCEIRO SEMESTRE 

MAT-2455 Cálculo Diferencial e Integral para Engenharia III 


4 Créditos 

Objetivos: Cálculo integral e funções de duas ou três variáveis. Interpretações físicas da integral. 

Programa: Transformações entre espaços reais; jacobiano. Integrais duplas e triplas. Mudanças de variáveis em integrais, coordenadas cilíndricas e esféricas. Integrais curvilíneas e de superfície. Campos conservativos. Aplicações: Lei de indução de Faraday, equação da continuidade em fluidos. 

FGE-2203 Física para Engenharia III 





6 Créditos 

Programa: Eletrostática. Corrente elétrica. Magnetostática. Indução eletromagnética. Equações de Maxwell. Campos elétricos e magnéticos na matéria. 

PEF-2202 Introdução à Mecânica dos Sólidos 




4 Créditos 

Programa: 1 - Estatíca 2 - Esforços solicitantes 3 - Mecânica dos sólidos deformáveis: tensões, deformações, equações constitutivas e classificação dos materiais estruturais 4 - Teoria de barras: hipótese de Navier 5 - Tração e compressão simples 6 - Torção de eixos e tubos 7 - Flexão de vigas: tensões normais e tangenciais. Deformação na flexão: linha elástica de barras retas. 

PME-2200 Mecânica B 







4 Créditos 

Programa: DINÂMICA DOS SÓLIDOS: 1) Cinemática de um sólido. 2) Movimento do baricentro. 3) Energia cinética de um sólido em três dimensões. 4) Momento angular de um sólido tridimensional. 5) Rotação em torno de um eixo e Balanceamento. 6) Movimento em torno de um ponto fixo. Equações de Euler. Binário Giroscópico. IMPULSO E CHOQUE: 1) Teorema da Resultante dos Impulsos e do Momento dos Impulsos. 2) Impulso sobre um sólido em torno de um eixo fixo. Centro de Percussão. 3) Coeficiente de restituição: Hipóteses de Newton e Poisson. 4) Perda de Energia Cinética no Choque. INTRODUÇÃO À MECÂNICA ANALÍTICA: 1) Coordenadas generalizadas. 2) Vínculos. 3) Princípio dos Trabalhos Virtuais. 4) Princípio de D'Alembert. 5) Equações de Lagrange. 6) Função de dissipação de Rayleigh. 7) Pequenas oscilações.
PMR-2201 Introdução ao Projeto de Sistemas Mecânicos 


6 Créditos

Programa: 1. Uso da linguagem gráfica em Engenharia Mecânica. 2. Ajustes e Tolerâncias. 3. Elementos de Fixação. 4. Mancais. 5. Acoplamentos Cubo-Eixo e Eixo-Eixo. 6. Elementos de Transmissões Mecânicas. 7. Conceitos de Processos de Fabricação B - Aulas Práticas:1. Dissecção Mecânica - Especificação funcional. 2. Desenho de Conjunto - Perspectiva Isométrica. 3. Desenho de Conjunto - Perspectiva Cavaleira. 4. Desenho de Conjunto: Leitura e Execução. 5. Desenho de Fabricação: Leitura e Execução. 6. Concepção e Especificação Técnica - Metodologia do Projeto - Síntese de Soluções. 7. Escolha da Solução - Desenho de Conjunto: Execução. 8. Visitas a Indústrias de Fabricação Mecânica. 

PRO-2208 Introdução à Economia 






4 Créditos

Programa: 1.Introdução: história do pensamento econômico.  2.Microeconomia: oferta, demanda e mercado; elasticidade e estruturas de mercado (concorrência perfeita, monopólio e oligopólio). 3. Macroeconomia: teoria geral do emprego; juros e a moeda, Sistema Financeiro, Banco Central; Políticas Econômicas : inflação, crescimento, endividamento, balanço de pagamentos e comércio exterior. 4.Economia brasileira.

QUARTO SEMESTRE 

MAT-2456 Cálculo Diferencial e Integral para Engenharia IV 


4 Créditos 

Objetivos: estudo de equações diferenciais, séries e integrais impróprias. 
Programa: Integrais impróprias. Sequências e séries de funções. Critérios de convergência. Convergência pontual e uniforme. Derivação e integração termo-a-termo. Séries de Fourier. Equações diferenciais lineares com coeficientes constantes e com coeficientes variáveis. Resolução de equações diferenciais por séries. 

FAP-2204 Física para Engenharia IV 





6 Créditos

Programa: Ondas eletromagnéticas no vácuo e em dielétricos. Polarização. 

Reflexão e refração. Interferência. Difração. Bases da mecânica quântica. Spin do elétron e princípio de Pauli. Números quânticos. Tabela periódica dos elementos. Desintegração nuclear. 

PEA-2288 Eletricidade Geral 






4 Créditos

Programa: Estudo de circuitos em Corrente Contínua; Estudo de circuitos monofásicos em Corrente Alternada (CA); Estudo de circuitos trifásicos em Corrente Alternada; Eletromagnetismo; Transformadores; Motores elétricos; Condutores e dispositivos de proteção; Fornecimento de energia e tarifas; Proteção contra descargas atmosféricas e aterramento. 
PME-2230 Mecânica dos Fluidos I 






6 Créditos

Programa: a) Definição de fluido. Meios contínuos. Noção de tensão e pressão. Manometria b) Propriedades físicas dos fluidos c) Análise dimensional e semelhança d) Cinemática dos fluidos e) Introdução à teoria do movimento elementar da partícula fluida f) Introdução à mecânica dos corpos fluidos. Tubo de corrente, valores médios na seção. Teorema de Transporte de Reynolds g) Equações fundamentais: Continuidade, Energia Cinética, Quantidade de Movimento, Momento da Quantidade de Movimento. h) Introdução à dinâmica dos fluidos reais - escoamento interno e externo i) Introdução às turbomáquinas j) Experiências de Laboratório: Forças de arrasto e sustentação em um corpo; Técnicas e instrumentação para medição de pressão; Determinação de propriedades físicas de um fluido; Aplicação da Análise Dimensional e Semelhança; Experiência de Reynolds - perdas em movimento laminar; Perda de carga em movimento turbulento; Medidores de vazão.
PMR-2202 Introdução à Manufatura Mecânica 




4 Créditos

Programa: 1 - Introdução aos Sistemas de Manufatura. 2 - Aspectos Relevantes ao Trabalho em Oficinas Mecânicas. 3 - Propriedades e Comportamento Mecânico dos Materiais na Fabricação. 4 - Processos de Fundição. 5 - Processos de Sinterização. 6 - Tratamentos Térmicos e de Superfícies. 7 - Processos de Conformação Plástica. 8 - Processos de Usinagem. 9 - Controle Numérico e Centros de Usinagem. 10 - Processos Não-convencionais de Fabricação. 11 - Processos de Junção e de Corte. 12 - Fabricação de Peças de Plástico, Cerâmica e Materiais Compostos. 13 - Análise da Capacidade dos Processos de Fabricação, Planejamento e Controle de Qualidade. 14 - Sistemas de Manufatura e Estratégias de Produção. 15 - Efeitos Ambientais das Atividades de Manufatura.
PRO-2201 Estatística I 







4 Créditos

Programa: Estatística Descritiva; Calculo de Probabilidades e Variáveis Aleatórias; Distribuições de Probabilidades: Binomial, Poisson, Uniforme, Exponencial e Normal; Amostragem e Distribuições Amostrais: (t, qui-quadrado e F); Inferência Estatística: Estimação e Testes de Hipóteses; Análise de variância (comparação de várias medidas) Análise de Regressão e Correlação (construção de Modelos) Noções de Contrtole Estatístico de Processos (Gráficos de Controle e Inspeção por Amostragem).
ENGENHARIA MECATRÔNICA

QUINTO SEMESTRE 

PEA 2390 : Laboratório de Eletricidade para Mecatrônica 


2 Créditos 

Objetivos: apresentar as bases teóricas e os aspectos práticos da área de engenharia elétrica, incluindo aplicações dos principais dispositivos, materiais e equipamentos utilizados em instalações elétricas 

Programa: [1] Circuitos Trifásicos; [2] Energia, Potência e Fator de Potência; [3] Condutores e Dispositivos de Proteção; [4] Dispositivos de Comando; [5] Motores de corrente contínua; [6] Motores Trifásicos -Ligações; [7] Motores Trifásicos- Partida e Operação 

PEF-2306 Tópicos de Mecânica dos Sólidos




 4 Créditos 

Objetivos: discutir tópicos complementares à disciplina Introdução à Mecânica dos Sólidos de modo a contribuir para a formação do engenheiro em Teoria das Estruturas. São apresentados os estados duplo e triplo de tensão, os métodos de energia, a flexo-torção de barras de seção delgada e os conceitos elementares de estabilidade das estruturas. 

Programa: Estado Duplo de Tensão (círculo de Mohr, tensões principais). Noções de Estado Triplo (tensor das tensões, deformações, lei de Hooke generalizada). Introdução aos Métodos de Energia (energia potencial, energia de deformação, teoremas de energia). Estabilidade do Equilíbrio de Barras. Flexo- Torção de Barras com Seção Transversal Delgada (tensão tangencial em seções abertas e fechadas, rotação relativa, empenamento, momento de inércia à torção, centro de cisalhamento de seções abertas.

PME-2310 Materiais para Sistemas Eletro-Mecânicos



 2 Créditos 

Utilização de diferentes materiais: metálicos, cerâmicos, poliméricos, compósitos; conceituação de ciência e engenharia de materiais; ligações químicas: primárias e secundárias; relação entre tipos de ligações dos materiais e suas propriedades; (2) Estrutura da matéria: estrutura dos sólidos: sólidos cristalinos: estrutura cristalina (metálicos, cerâmicos e poliméricos); empacotamento atômico; sólidos amorfos: metálicos, cerâmicos e poliméricos; sólidos parcialmente cristalinos; Defeitos em sólidos: defeitos puntiformes; defeitos de linha (discordâncias); Defeitos planos ou bidimensionais; (3) Formação da microestrutura: Diagrama de fases; Difusão; Transformação de fases; (4) Relação microestrutura-propriedades-processamento: processamento dos materiais metálicos; processamento dos materiais cerâmicos; processamento dos materiais poliméricos; degradação de materiais (corrosão e desgaste); (5) Propriedades dos materiais: propriedades mecânicas, elétricas, térmicas, magnéticas, ópticas; seleção de materiais; (6) Aplicações em automação, incluindo nanotecnologia e técnicas correlatas. (7) Materiais semicondutores e relação com micro-eletrônica e MEMs. 

PME-2321 Terrnodinâmica 







4 Créditos 

Objetivos: Desenvolvimento de conceitos de Termodinâmica e suas aplicações, com ênfase em ciclos térmicos 

Programa: Campo de aplicação da termodinâmica. Definições e conceitos fundamentais. Propriedades da substâncias puras. Gases perfeitos. Conceitos de Trabalho e calor. Primeira e segunda lei da termodinâmica para sistemas e volume de controle. Entropia e definições. Ciclos motores e de refrigeração. Misturas de Gases. Ar úmido. 

PMR 2300 Computação para Automação 





4 Créditos 

Objetivos: Aprendizado de noções básicas de técnicas de computação (estruturas de dados, noções de complexidade computacional e técnicas de encapsulamento). 

Programa: Estrutura de programas, desenvolvimento de programas e algoritmos. Conceitos básicos: constantes, ponteiros, identificadores, encapsulamento de dados, abstração e código. Encapsulamento de dados, objetos e classes (orientação a objetos}. Tutorial sobre sistemas Unix e utilização de estruturas seqüenciais em programas. Estruturação de programas e descrição/análise de algoritmos. Estrutura de dados: filas (filas estáticas e dinâmicas}, pilhas, "stacks". Tutorial sobre corretores de programas ( debbugers }, manipulação de estruturas de dados definidas pelo usuário. Introdução aos gratos e algoritmos básicos de manipulação de grafos. Aplicações de grafos na representação e controle de sistemas discretos. Árvores, algoritmos recursivos, uso de recursão; algoritmos de busca em árvores, busca binária, árvores balanceadas. 

PMR 2310 Microprocessadores Aplicados à Automação 


4 Créditos 

Objetivos: Introduzir a programação de microprocessadores em um nível bem próximo do hardware, através de aulas expositivas e de laboratório onde os alunos terão contato com o controle dos elementos presentes em sistemas de automação industrial: atuadores, sensores e comunicação de dados. 

Programa: Modelo de programação de um microprocessador, acionamento de motores de passo e CC, leitura de sensores, leitura de chaves, escrita em painéis de cristal líquido, saída em LEDs, interrupções, leitura de encoders, comunicação entre computadores, programas de controle. 

PMR 2320 Sistemas Dinâmicos para Mecatrônica 



4 Créditos 

Objetivos: Apresentação de ferramentas para modelagem e análise de sistemas dinâmicos. 

Programa: Introdução aos Sistemas Dinâmicos: conceito de sistema, sistema dinâmico, modelo, estado, variável de estado, entrada, saída, parâmetro. Transformada de Laplace: Conceitos, Definições, Propriedades, Aplicações. Diagrama de Blocos. Resposta Transitória de Sistemas. Resposta em frequência de Sistemas. Espaço de Estados. Modelagem de sistemas de diversos domínios de energia (sistemas fluidos, sistemas mecânicos, sistemas mecatrônicos, sistemas térmicos, etc. ). Sistemas não lineares: linearização local, representação por plano de fase, estabilidade, pontos singulares, ciclos limites. 

SEXTO SEMESTRE 

PME 2352 Vibração Mecânica 






4 Créditos 

Objetivos: Aprendizado de noções básicas de vibrações em sistemas 

mecânicos. Habilitação em modelagem e análise de sistemas com um ou mais graus de liberdade sujeitos a excitações mecânicas e familiarização com sistemas de supressão de vibração. 

Programa: Vibrações com um grau de liberdade, frequência natural, resposta transiente e resposta permanente; Resposta a Excitações Harmônicas; Vibrações forçadas devido a excitações genéricas; Vibrações em sistemas com dois graus de liberdade; Projeto de supressores de vibração; Sistemas com vários graus de liberdade. 

PME 2360 Transferência de Calor 






4 Créditos 

Objetivos: Apresentar os conceitos relacionados ao estudo da Transferência de Calor com aplicações no campo da Engenharia Mecânica. 

Programa: Introdução. Condução em regime permanente, uni e multidimensional. Condução em regime transitório. Convecção no escoamento interno a tubos e no escoamento sobre corpos. Convecção em sistemas com mudança de fase. Radiação térmica. Troca de calor por radiação entre duas superfícies. Radiação solar. Trocadores de calor. Laboratório: estudo de condução uni e multidimensional, avaliação de fenômeno de convecção forçada, avaliação de fenômeno de radiação e convecção natural, avaliação do desempenho de um trocador de calor. 

PMR 2350 Complementos de Fabricação Mecânica



4 Créditos 

Objetivos: Análise de processos de fabricação utilizando os conceitos de mecânica dos sólidos. Estudo dos princípios de planejamento da fabricação mecânica 

Programa: Processos de remoção de material por corte ( análise de forças de corte ), abrasão, descarga elétrica, etc. Processos de conformação plástica (Iaminação, trefilagem, estampagem, forjamento, extrusão), incluindo a análise de tensões. Princípios de planejamento da fabricação mecânica 

PMR 2360 Controle e Automação I 





4 Créditos 

Objetivos: Ensino de conceitos básicos sobre projeto de sistemas de controle. Programa: Conceitos básicos de controle: malha aberta, malha fechada. 

Ações de controle básicas e respostas de sistemas controle: controle liga- desliga (on-off), proporcional (P), integral (I), proporcional-integral (PI), proporcional-derivativo (PD), proporcional-integrativo- derivativo (PID). Análise e projeto de sistemas de controle através do método do Lugar das Raízes. Análise e projeto de sistemas de controle através do método de resposta em frequência: diagramas de Bode, gráficos polares, critério de estabilidade de Nyquist, estabilidade relativa. Projeto de controladores PID e variantes: regras de sintonia, técnicas de projeto no domínio da frequência. Sistemas de controle a dois graus de liberdade: uma introdução a análise de sistemas de controle dentro do contexto de controle robusto. Introdução ao Controle Moderno: projeto de controladores via realimentação de estados. 

PMR 2370 Elementos de Máquinas 





4 Créditos 

Objetivos: Aprendizado de noções básicas de dimensionamento de eixos, molas, elementos de fixação e engrenagens. Utilização de critérios de falha estática (Tresca e Von Misses) e dinâmica (fadiga). Cálculos de esforços internos e externos e combinação de tensões usando Círculo de Mohr. 

Programa: Revisão sobre modelagem, carregamento e equilíbrio. Esforços Internos. Diagramas. Distribuição de Esforços Intemos. Composição de Tensões. Invariantes. Teorias de Falha: 1) Falha por deformação excessiva; 2) Falha por deformação permanente: von Mises, Tresca, Coulomb-Mohr; 3) Falha por fadiga: Goodman, Soderberger, Gerber; 4) Falha por impacto; 5) Falha por instabilidade: flambagem; 6) Falha por desgaste: tensões de Hertz. Aplicação: Análise e Dimensionamento de Componentes Mecânicos: 1. 

Eixos: dimensionamento e análise para diversos modos de falha. Especificação de elementos de fixação. 2. Engrenagens: dentes retos, helicoidais, cônicas e rosca-sem-fim. Geometria. Esforços de contacto. Tensões de raiz e contado. Uso de formulas da AGMA. 3. Molas: helicoidais e planas. 4. Parafusos de Fixação e potência. 5. Mancais de rolamento e de deslizamento 

PMR 2380 Eletrônica Analógica para Mecatrônica 



4 Créditos 

Objetivos: Aprendizado de noções básicas de circuitos eletrônicos analógicos e suas aplicações com ênfase em sistemas mecânicos. Habilitação em análise de circuitos, projeto de circuitos e interpretação de literatura pertinente. 

Programa: Fontes de tensão e corrente estabilizadas. Amplificadores diferenciais. Amplificadores operacionais. Filtros ativos, função de transferência e resposta em frequência. Circuitos não lineares ativos: comparadores. Computação analógica. Experiências: (a) Instrumentos de laboratório (osciloscópio, multímetro, gerador de funções); (b) Reguladores e filtros capacitivos; (c) Fontes de tensão e corrente estabilizadas; (d) Circuitos básicos com amplificadores operacionais; (e) Filtros ativos, função de transferência e resposta em frequência; (f) Osciladores digitais e analógicos; (g) Conversores Digital/Analógico e Analógico/Digital. 

SÉTIMO SEMESTRE 

PME 2480 Sistemas Térmicos 






4 Créditos 

Objetivos: Utilização dos conceitos relativos às disciplinas teóricas de Termodinâmica, Transferência de Calor e Mecânica dos Fluidos, aplicados a situações práticas. Desenvolvimento teórico-experimental dos procedimentos de análise do desempenho de sistemas de ventilação, compressores, sistemas de refrigeração e ar condicionado, ciclos motores a vapor, geradores de vapor, turbinas, motores de combustão interna . 

Programa: Geradores de vapor d'água: tipos, constituição, equipamentos auxiliares, operação, pré-dimensionamento mecânico e térmico. Uso do vapor d'água; processos industriais, turbinas. Twbinas a vapor e a gás: tipos, características, equipamentos auxiliares, operação e eficiência. Compressores, tipos, componentes, equipamentos auxiliares, operação, eficiência. Compressores: tipos componentes, equipamentos auxiliares, operação, eficiência e critérios de seleção. Sistemas de ventilação: tipos componentes, equipamentos auxiliares e pré-dimensionamento. Sistemas de Refrigeração e Ar Condicionado: Psicrometria, tipos, componentes, operação, coeficientes de desempenho, carga térmica e seleção de equipamentos. Motores de combustão interna: classificação, combustíveis, componentes, operação, eficiência 

PMR 2400 Controle e Automação II 





4 Créditos 

Objetivos: Ensino de conceitos básicos sobre sistemas de controle em tempo discreto (implementados por microprocessadores). 

Programa: Componentes de sistemas de controle em tempo discreto (sistemas de aquisição de dados); Transformada de Fourier; Espectro de Frequência; Teorema de Amostragem; Transformada Z; Sistemas em tempo discreto; Mapeamento entre os domínios de tempo contínuo e discreto; Transformação de filtros (controladores) analógicos para digitais; 

Controladores tipo PIO digitais; Noções de projeto de controladores em tempo discreto; Aspectos práticos de implementação de controladores digitais. 

PMR 2405 Acionamentos para Mecatrônica 




2 Créditos 

Classificação de acionamentos industriais, conceitos eletromecânicos, especificação de motores elétricos. 2) Motores CC: conexões, operação em 4 quadrantes, modelamento, controle; 3) Inversores PWM e SPWM, eletrônica de potência. 4) Encoders e sensores de posição. 5) Motores brushless: vantagens, estratégias de controle. 6) Motores de passo: construção, operação, controle; 7) Motores de indução: operação, vantagens, controle. 

PMR 2410 Eletrônica Digital para Mecatrônica 




4 Créditos 

Objetivos: Apresentar noções básicas de dispositivos digitais e suas aplicações com ênfase em aplicações em sistemas mecatrônicos. Habilitação em análise de circuitos, projeto de circuitos e interpetração de literatura técnica da área. 

Programa: Parte Teórica: Bases numéricas. Aritmética binária. Funções lógicas. Algebra de Boole. Minimização. Circuitos combinatórios. Flip-flops. Contadores e projeto de contadores. Introdução aos circuitos seqüenciais. Projeto com dispositivos programáveis (FPGA, CPLO). Parte Prática: 1: CI's discretos TTL. 2: Programação de FPGA e CPLO. 3: Circuitos combinatórios. 4: Registradores e contadores. 5: Circuitos sequenciais. 6: CPU de 4 bits 

PMR 2420 Mecânica Computacional 





4 Créditos 

Objetivos: Introdução de conceitos de cálculo numérico com aplicação em Eng. Mecânica e Mecatrônica, particularmente solução de sistemas de equações diferenciais, equações de derivadas parciais e método dos elementos finitos. 

Programa: Revisão de aproximações polinomiais e Método dos Mínimos Quadrados (MMQ); Métodos numéricos para solução de sistemas de equações diferenciais ordinárias (EOO): Euler e Runge-Kutta (4a ordem); Métodos numéricos para solução de equações de derivadas parciais (EOP): método de diferenças finitas (MOF); Teoria do método de elementos finitos (MEF) abordando elementos unidimensionais e bidimensionais; 

PMR 2430 Mecanismos 







4 Créditos 

Objetivos: Fornecer ao aluno uma metodologia de análise e projeto de mecanismos, que são sistemas transformadores de movimento, empregados nas mais diversas máquinas, equipamentos industriais e veículos automotores. Além desta metodologia, prevê-se também o desenvolvimento e a utilização de ferramentas computacionais, tendo em vista a simulação destes sistemas mecânicos e verificação da conformidade do seu comportamento cinemático e dinâmico com as especificações de projeto. 

Programa: Máquinas, mecanismos e pares cinemáticos: apresentação, definição e classificação. Graus de mobilidade dos mecanismos planos e tri- dimensionais. Análise cinemática -deslocamentos, posições, velocidades e acelerações. Análise dos esforços em mecanismos: dimensionamento dos 

motores e de suas peças. Programas de computador disponíveis comercialmente para análise de mecanismos. Síntese (projeto) de mecanismos posicionadores, geradores de trajetória e de função -métodos analíticos. Programas de computador disponíveis comercialmente para projeto de mecanismos. Mecanismos de camo e seguidor. Determinação dos perfis dos camos -métodos analíticos. Projeto de camos e seguidores de alta velocidade. Redutores. Engrenamentos planetários. 

PMR 2440 Programação para Automação 




4 Créditos 

Técnicas de documentação de programas (fluxogramas para assembler, diagramas estruturados, linguagem UML); 2) Organização e uso de memória; 3) Programação para resposta em tempo real; 4) Programação em sistemas embarcados e processadores com restrições de memória; 5) Projeto de programas através de componentes.
OITAVO SEMESTRE 

PME 2454 Máquinas de Fluxo 






2 Créditos 

Objetivos: analisar sistemas de transformação de energia; selecionar, pré dimensionar máquinas de fluxo e suas instalações, interpretar e representar medidas, analisar o comportamento dinâmico de sistemas 

Programa: Energia: formas, potencial e reservas, inconvenientes. Máquinas de transformação de energia: análise energética, rendimentos, parâmetros de escolha, equação fundamental, semelhança. Cavitação : conceito, identificação, combate, parâmetros. Aproveitamentos hidro e termo-elétricos. Sistemas de Recalque 

PMR 2450 Projeto de Máquinas 






4 Créditos 

Objetivos: Aprendizado de metodologias empregadas no projeto de máquinas, incluindo apresentação de técnicas para avaliação de viabilidade de fabricação e viabilidade financeira do projeto. Integração de conhecimentos adquiridos ao longo do curso, visando o projeto e construção de uma máquina composta por sistemas eletro-mecânicos. 

Programa: Introdução ao projeto de máquinas: estrutura de um projeto de engenharia (estabelecimento da necessidade, especificação técnica, síntese de soluções, avaliação de exequibilidade física e financeira). Discussão de metodologias empregadas no desenvolvimento do projeto de máquinas: projeto básico (técnicas de escolha da melhor solução, análise de sensibilidade, previsões para atualizações futuras). Desenvolvimento de estudos de caso. Desenvolvimento do projeto executivo. Seleção de sensores e atuadores para máquinas. Projeto e construção de protótipos de máquinas por grupos de alunos: apresentação do projeto básico e executivo, construção do protótipo da máquina. Apresentação dos protótipos em seminários. 

PMR 2460 Modelagem e Controle de Sistemas Discretos 


4 Créditos 

Objetivos: Assimilação dos conceitos fundamentais de sistemas sequenciais, sistemas a eventos discretos, simulação discreta e tecnologia para o projeto de sistemas de controle e automação como: controladores programáveis, linguagens de programação de controladores e metodologia de especificação das estratégias de controle. 

Programa: Parte teórica: Introdução: histórico e conceitos fundamentais de Sistemas Sequenciais, Sistemas a Eventos Discretos. Modelagem de sistemas de Controle Sequencial. Modelagem das tarefas de controle. Modelagem de Sistemas a Eventos Discretos por redes de Petri. Redes de Petri interpretadas para a especificação e implementação de estratégia de controle de sistemas. Metodologia de projeto de sistemas de controle. Parte prática: Construção de modelos de sistemas de automação. Análise destes modelos por simulação discreta. Desenvolvimento de programas de controle para controladores programáveis. Teste em bancadas experimentais 

PMR 2470 Métodos Experimentais em Sistemas Mecânicos


4 Créditos 

Objetivos: Ensino de técnicas e métodos experimentais básicos necessários para medição, projeto de sensores e interpretação de resultados experimentais na área de engenharia. 

Programa: Parte Teórica: 1) Sistemas de medição: classificação de sensores. 2) Fontes de erro: definições, redação de relatório, estatística. 3) Tratamento de sinais: filtro, amplificador, FFT, integrador, diferenciador. 4) Sistemas estáticos: medição de massa, força e deslocamento. 5) Sistemas dinâmicos de 1a ordem. 6) Sistemas dinâmicos de 2a ordem. 7) Classificação de transdutores. Parte Prática: 1) Resposta de transdutores 2) Análise modal . 3) Absorvedores de vibração. 4) Medição de deformação e tensão. 5) Flambagem em estruturas. 

PMR 2480 Sistemas Fluido-mecânicos 





2 Créditos 

Objetivos: Introdução de conceitos de auto mação fluidomecânica baseados em sistemas e circuitos hidráulicos e pneumáticos. 

Programa: Introdução aos sistemas fluidomecânicos de transformação e transmissão de energia; Noções de bombas, motores e atuadores hidráulicos; Noções de sistemas de comando e controle da vazão e pressão; Circuitos hidráulicos; Noções de compressores, motores e atuadores pneumáticos; Noções de sistemas de comando da vazão e controle de pressão; Circuitos pneumáticos. 

PMR 2490 Sistemas de Informação 





4 Créditos 

Objetivos: Ensino das novas técnicas de modelagem de empresas e sistemas de informação interativos. 

Programa: Introdução à modelagem de empresas, principais paradigmas. Modelagem do fluxo de materiais, modelagem dos recursos, modelagem do sistema de informações e do sistema organizacional. Automação e controle e sua relação com a modelagem do sistema de informações. Sistemas Integrados. Técnicas de modelagem e design do sistema de informações : Ciclo de vida, métodos, paradigmas, ciclo de teste. Processo de Verificação, aplicação de redes de Petri e de simuladores convencionais (redes de filas). Sistemas de informação baseados em Bancos de Dados. Aplicações dos sistemas de informação. Vinculação do sistema com a planta física. Laboratório: conceitos de Bancos de Dados e Aplicações (tutoriais). Especificação e um exemplo de sistema de informação, geração e modelagem do Bussiness Process. Tutoria! de Java e JODBC. Parametrização do sistema. Implementação do modelo de dados em sistema relacional. Implementação de um webserver, montagem do sistema de informação. 

PRO 2303 Princípios da Administração de Empresas 



4 Créditos 

Teoria Clássica da Administração. Estrutura Organizacional. Administração de Recursos Humanos. Contabilidade, Custos e Administração Financeira. Engenharia Econômica Conceitos básicos: fluxo de caixa, juros, equivalência etc Métodos de análise de investimentos: valor presente líquido, taxa interna de retorno etc Estudos de Casos Práticos: depreciação, imposto de renda etc. Sistemas de Gestão da Qualidade. 3. Plano de Negócios e a Concepção de uma Empresa. 
NONO SEMESTRE 

Além das disciplinas indicadas a seguir, o aluno deve cumprir 2 créditos optativos (disciplinas escolhidas pelo aluno) e 2 créditos eletivos (disciplinas escolhidas pelo aluno dentro de um conjunto de disciplinas oferecidas). 

PMR 2500 Projeto de Conclusão do Curso I 




2 Créditos 

Descrição e formalização do projeto em Engenharia; definição e reconhecimento de necessidades, elaboração de requisitos, definição do problema. Processo de elaboração das soluções, matriz de decisão; Engineering Design; relação hardware/software. Documentação de projeto. Grafo de teste. 
PMR 2501 Estágio Supervisionado em Engenharia Mecatrônica

1 Créditos 

Realização de atividades de aprendizagem profissional, pela participação em situações reais de vida e trablaho na área de Engenharia, sendo realizada na comunidade em geral ou junto a pessoas jurídicas de direito público ou privado, sob supervisão do Departamento de Engenharia Mecatrônica e de Sistemas Mecânicos (PMR) segundo a regulamentação estabelecida. As atividades de estágio devem estar relacionadas à Engenharia de modo a complementar a formação do aluno na área de Engenharia Mecatrônica. 
PMR 2530 Mecânica de Precisão 






4 Créditos 
Objetivos: Exercitar os conceitos básicos de mecânica de precisão. Aplicar elementos de mecânica de precisão no projeto de máquinas. Introduzir os conceitos de mapeamento de erros térmicos e geométricos em máquinas de precisão. 

Programa: Introdução ao projeto de máquinas de precisão. Princípios de precisão, repetibilidade e resolução: erros estáticos, dinâmicos, térmicos e devido à instabilidade de materiais (movimento e posicionamento). Sensores: analógicos, ópticos, montagem e calibração. Mapeamento de erros térmicos e geométricos numa máquina. Considerações gerais no projeto de um sistema mecânico: fabricação, materiais, projeto estrutural, elementos de fixação e montagem. Mancais de contacto. Mancais hidrostáticos. Mancais aerostáticos. Geração e transmissão de potência. Estudo de casos. 

PMR 2520 Introdução ao CAD/CAM 





4 Créditos 

Objetivos: princípios fundamentais sobre integração CAD/CAM. De modo que para utilizar efetivamente sistemas disponíveis no mercado, o engenheiro necessita entender o ambiente computacional e os princípios que regem o sistema. Possuindo os conhecimentos fundamentais, o estudante poderá aprender rapidamente um sistema específico e utilizá-lo em sua máxima capacidade. 

Programa: Introdução os Sistemas CAD/CAM; Componentes de um Sistema CAD/CAM: componentes de hardware e software; Visualização e Projeções: Translação, Rotação, Projeção Ortográfica, Axonométrica e Perspectiva; 

Modelamento de Sólidos: Representação B-Rep e CSG. Operações Booleanas. Cálculo de Volumes. Teorema de Green. Modelamento de curvas e superfícies: curva de Hermite, Bézier, e B-Spline. Superfície de Coons e Bézier. CAPP: conceitos básicos; CAM: geração automática de trajetória de ferramentas. 

DÉCIMO SEMESTRE 

Além das disciplinas indicadas a seguir, o aluno deve cumprir 2 créditos optativos (disciplinas escolhidas pelo aluno) e 2 créditos eletivos (disciplinas escolhidas pelo aluno dentro de um conjunto de disciplinas oferecidas). 

PHD 2218 Introdução à Engenharia Ambiental 




2 Créditos 

1,ECOLOGIA GERAL: A crise ambiental e as leis da física. Fluxo de Energia nos ecossistemas, cadeias alimentares, sucessão ecológica e ciclos biogeoquímicos. Dinâmica das populações. Base para o desenvilmento sustentável. 2, POLUIÇÃO AMBIENTAL E SEU CONTROLE: O conceito de poluição e seu controle (medidas estruturais e não estruturais). A hidrosfera: usos e requisitos de qualidades das águas parâmetros característicos da água. Poluição: fontes e poluição biodegradação, poluentes tóxicos e metais pesados, comportamento dos poluentes no meio aquático, modelo matemático de dispersão (Street-Phelps). Poluição em lagos: estratificação térmica e eutrofização , monitoramento da poluição da água, poluição difusa urbana e rural. Estudo de caso: a poluição do rio Tietê na região metropolitana de São Paulo. A litosfera: origem, composição e formação dos solos, erosão e seu controle. Poluição do solo rural: fertilizantes, defensivos agrícolas, formas alternativas de controle de pragas do solo urbano, Formas de disposição do lixo urbarno: compostagem, incineração e aterro sanitário. Resíduos: fontes, efeitos sobre a saúde e disposição do lixo atômico. O programa nuclear brasileiro e suas implicações no meio ambiente. A Atmosfera: poluição global efeito estufa e camada de ozônio. Poluição local e regional: smog industrial e fotoquímico, efeitos da poluição do ar. Meteorologia e dispersão de poluentes: o modelo gaussiano de dispersão de plumas, controle da poluição do ar nas grandes cidades brasileiras. Poluição sonora. 3. PLANEJAMENTO AMBIENTAL INTEGRADO: A crise energética, fontes alternativas de energia. O problema energético brasileiro, análise econômica, relação benefício-custo, externalidade e benefícios secundários, análise multiobjetivo, as fases do planejamento, planejamento conciliado por metas, instrumentos de planejamento e gestão: alocação de custos, cobrança pelo uso dos recursos naturais, principio poluidor-pagador, outorga de uso de recursos naturais, avaliação de impactos ambientais: descrição geral, indicadores de impacto, métodos quantitativos, RIMA, aspectos legais e institucionais do controle ambiental.
PMR 2550 Projeto de Conclusão do Curso II 




2 Créditos 

Descrição e formalização do projeto em Engenharia; Estudo sistemático do processo de design e implementação de processos e desenvolvimento de artefatos. Ciclo de projeto, avaliação do desenvolvimento. 
PMR 2560 Elementos de Robótica 






4 Créditos 

Definição de robôs, histórico. Classificação dos robôs industriais. Especificação de robôs industriais. Componentes dos robôs industriais: atuadores, sensores, ligamentos. Transformação de coordenadas: translação e rotação de sistemas de coordenadas. Transformação homogênea. Fundamentos de visão computacional. Parâmetros de Denavit-Hartenberg. Cinemática da posição de robôs manipuladores. Cinemática da velocidade de robôs manipuladores. Cinemática inversa de robôs manipuladores. Estática de robôs manipuladores. Dinâmica: Método de Lagrange e de Newton-Euler aplicado a robôs manipuladores. Planejamento de trajetórias para robôs manipuladores. Controle de posição e de força de robôs manipuladores. 

PMR 2590 Redes de Dados e Integração da Manufatura por Computador
4 Créditos 

Funções da empresa; relações com automação. Organização da produção, layouts e manufatura flexível. Integração de equipamentos (máquinas de controle numérico, robôs industriais). Redes de dados para automação e comunicação. Integração de sisetmas (ERP, CAPP, CAP, CAM, CAQ); tópicos em sistemas de manufatura inteligentes e sistemas de decisão.
AS INSTALAÇÕES 

As disciplinas da habilitação são oferecida nas salas de aula, anfiteatros e oficinas e laboratórios abrigados no Prédio de Engenharia Mecânica/Mecatrônica/Naval, que conta com uma área construída de distribuída entre salas de aula, salas de vivência, salas de estudo, biblioteca, laboratórios. 

LABORATÓRIOS 

Os laboratórios didáticos específicos do curso de Engenharia Mecatrônica são listados a seguir. Cada um destes laboratórios ocupa sala especial, com equipamento apropriado para uso (entre 16 a 40 alunos, dependendo do laboratório). 
· Laboratório de máquinas operatrizes.
· Laboratório de protótipos mecânicos.
· Laboratório de automação com micro-processadores.
· Laboratório de eletrônica analógica e digital.

· Laboratório de automação e controle.
· Laboratório de computação e de sistemas de informação.

· Laboratório de metrologia e de medidas mecânicas. 
· Laboratório de comando numérico.
Completam essa lista os laboratórios de formação básica, tais como Física, Mecânica dos Fluidos e Eletricidade Geral, oferecidos principalmente durante os dois primeiros anos do curso (por outros departamentos da Universidade de São Paulo). 
O CORPO DOCENTE 

Alexandre Kawano 

Engenheiro Naval pela Escola Politécnica da USP em 1988, Mestre em Engenharia pela mesma instituição, em 1990, Doutor em Engenharia pela Yokohama National University, Japão, em 1995. Ministra disciplinas de graduação e de pós-graduação. Principais áreas de interesse: confiabilidade estrutural, simulação e vizualização em engenharia.

Docente da EPUSP desde 04/1989.
Regime de Trabalho: dedicação integral RDIDP.
Carlos Alberto Nunes Dias 

Engenheiro Naval na especialidade de Estruturas em 1975, Mestre em Engenharia em 1978, Doutor em Engenharia em 1984 e Livre-Docente em 2001, todos pela Escola Politécnica da USP. Além das atividades de ensino na graduação e pós-graduação, desenvolve trabalhos de pesquisa e de desenvolvimento tecnológico. Tem atuado nas áreas de análise estrutural, métodos dos elementos finitos, dinâmica das estruturas, vibrações e análise experimental de estruturas.
Docente da EPUSP desde 11/1979.
Regime de Trabalho: dedicação integral RDIDP.
Celso Massatoshi Furukawa 

Engenheiro Eletrônico, em 1987, e Mestre em Engenharia, em 1992, ambos pela pela Escola Politécnica da USP; Doutor em Engenharia pela Universidade de Tóquio, Japão, em 1996. Ministra disciplinas de graduação e de pós-graduação nas áreas de Computação, Eletrônica e Automação Industrial. Principais áreas de interesse: aplicações médicas e industriais de ultra-som, processamento digital de sinais, sensores e atuadores, robótica submarina, automação industrial. Membro do Centro Minerva de Empreendedorismo da EPUSP (www.poli.usp.br/cme). Principais áreas de interesse: aplicações industriais de ultra-som, imagens acústicas, robótica submarina, automação industrial 

Docente da EPUSP desde 03/1989. 

Regime de Trabalho: dedicação integral RDIDP.
Delson Torikai

Engenheiro Mecânico em 1987, Mestre em Engenharia Mecânica em 1990 e Doutor em Engenharia Mecânica em 1994, todos pela UNICAMP, Campinas. Pós-Doutorado de 1995 a1996 na área de materiais compósitos pelo National Industrial Research Institute of Nagoya, Japão. Além das atividades de ensino na graduação e pós-graduação desenvolve trabalhos de pesquisa e de desenvolvimento tecnológico. Principais áreas de interesse: microtecnologia e nanotecnologia: desenvolvimento de processos e instrumentação;desenvolvimento de materiais; caracterizações físico-químicas de materiais. 


Docente da EPUSP desde 9/2004. 

Regime de Trabalho: dedicação integral RDIDP.
Diolino José dos Santos Filho 

Engenheiro Eletricista, modalidade Eletrônica em 1988, Mestre em Engenharia Mecânica - Mecatrônica em 1993, Doutor em Engenharia Mecânica - Mecatrônica em 1999, Livre Docente em Automação em 2001, pela Escola Politécnica da USP. Ministra disciplinas para a graduação e pós-graduação. Tem publicado uma série de artigos e participado de vários projetos temáticos nas áreas de modelagem análise e controle de sistemas de manufatura, controle de fluxo de materiais por veículos autônomos de transporte, redes de Petri e Mark Flow Graph. 


Docente da EPUSP desde 3/1990. 

Regime de Trabalho: dedicação parcial RTP (12 horas, em licença do RDIDP)
Edison Goncalves 

Engenheiro Naval em 1973 e Mestre em Engenharia em 1976, ambos pela Escola Politécnica da USP. MSc em Ocean Engineering e MSc em Materials Science, ambos em 1980 e, Ph.D. em 1981 pelo Massachusetts Institute of Technology, Estados Unidos. Livre-Docente em 1987, Professor Adjunto em 1988 e Professor Titular em 1992 pela Escola Politécnica da USP. Trabalhos técnicos para empresas e instituições tais como, Petrobrás, Marinha do Brasil, Ishikawajima, Verolme, Confab, Italmagnésio, Itaipu Binacional, Mercedes Benz.

Docente da EPUSP desde 9/1975. 

Regime de Trabalho: dedicação integral RDIDP.

Edson Gomes 

Engenhario Mecânico pela UNICAMP em 1975. Mestre em Reatores Nucleares pelo IEA-USP, em 1978. Engineer em Engenharia Mecânica pela University of Southern Califórnia, Estados Unidos, em 1982. Doutor em Engenharia Mecânica pela Escola Politécnica da USP, em 1990. Ministra aulas de graduação e pós-graduação. Áreas de interesse: processamento mecânico de polímeros, mecânica da conformação e usinagem de materiais. 


Docente da EPUSP desde 05/1988. 

Regime de Trabalho: dedicação integral RDIDP.
Eduardo Aoun Tannuri

Formado em Engenharia Mecânica com ênfase em Automação e Sistemas - Mecatrônica - pela Escola Politécnica da USP em 1998 (Prêmio CREA-SP de Formação Profissional, Prêmio Conde Armando Alvares Penteado,  Prêmio Instituto de Engenharia). Realizou doutorado direto pela Escola Politécnica da USP, no Departamento de Engenharia Mecânica, abordando o tema sistema de posicionamento dinâmico de embarcações e plataformas (Best Studet Paper IFAC CAMS 2001, no congresso Control Applications in Marine Systems 2001, realizado em Glasgow, pela IFAC).  Realizou pós-doutoramento pelo Departamento de Engenharia Naval e Oceânica da EPUSP de 2001 a 2003, foi pesquisador do Instituto de Pesquisas Tecnológicas do Estado de São Paulo (IPT-SP) de 1998 até 2007, e docente em tempo parcial no Departamento de Telecomunicações e Controle (PTC) da EPUSP em 2003. Atua em projetos de desenvolvimento tecnológico junto a empresas de petróleo e gás, destacando-se a Petrobrás, Chevron North America Exploration e Repsol YPF. Suas especialidades são: sistemas de posicionamento dinâmico, controle de sistemas mecânicos, controle não linear e hidrodinâmica.

Docente da EPUSP desde 2007. 

Regime de Trabalho: dedicação integral RDIDP.

Eduardo Lobo Lustosa Cabral 

Engenheiro Mecânico pela Escola Politécnica da USP em 1982. Mestre em Tecnologia Nuclear pela USP em 1985. PhD pelo Massachusetts Institute of Tecnology, Estados Unidos em 1989. Ministra disciplinas de graduação e pós-graduação, desenvolve pesquisa e orienta alunos de mestrado e de doutorado, nas áreas de dinâmica dos sistemas, controle, automação industrial e robótica. Coordenada diversos projetos de pesquisa com financiamento de agências de fomento, entre estes tem-se: desenvolvimento de um atuador pneumático de alta rigidez e precisão para aplicação na robótica e máquinas de ferramenta, desenvolvimento de um redutor de velocidade angular por tração de alta precisão e desenvolvimento de um sistema de metrologia de perfis tridimensionais baseado em visão computacional estéreo. 


Docente da EPUSP desde 3/1990.

Regime de Trabalho: dedicação parcial RTC.

Emilio Carlos Nelli Silva 

Engenheiro Mecânico pela Escola Politécnica da USP em 1990 (Prêmios "Metal Leve" e "Conde Armando Alvares Penteado"), mestre em Engenharia Mecânica pela Escola Politécnica da USP em 1993 e Ph.D. (Philosophy Doctor) pela University of Michigan - Ann Arbor, Estados Unidos em 1998 (Prêmios "Distinguished Achievement Award" e "Ivor K. McIvor Award"). Livre-Docente em 2003 e Professor Titular em 2005 pela Escola Politécnica da USP. O docente atua na área de desenvolvimento de métodos computacionais, principalmente baseados em otimização topológica e elementos finitos, aplicados ao projeto de sistemas Mecânicos e Mecatrônicos em geral, como atuadores e motores piezelétricos, materiais piezocompostos, sistemas microeletromecânicos ("MEMS"), e obtenção de imagem de um tomógrafo por impedância elétrica. 

Docente da EPUSP desde 8/1992. 
Regime de Trabalho: dedicação integral RDIDP.
Ettore Apolonio de Barros 

Engenheiro Naval em 1985 pela Escola Politécnica da USP, onde também obteve o título de Mestre em Engenharia em 1989. Doutor pela The University of Tokio, Japão, em 1994, onde também realizou um Pós-Doutorado em 1995 pesquisando robôs autônomos submarinos. De 1996 a 1997 foi pesquisador na Escola Politécnica da USP através do programa "Jovens Pesquisadores" da FAPESP. Participa dos projetos de pesquisa: estudo do desempenho de embarcações de alta velocidade, estudo de um sistema robótico para operação em instalações petrolíferas situadas a grandes profundidades e, navegação aplicada a um dispositivo de inspeção de dutos petrolíferos. 


Docente da EPUSP desde 02/1998. 
Regime de Trabalho: dedicação integral RDIDP.
Fabio Gagliardi Cozman

Engenheiro Eletricista, modalidade Eletrônica e Mestre em Engenharia pela Escola Politécnica da USP. PhD pela Carnegie Mellon University, Estados Unidos em 1997. Livre-docente em 2003 e Professor Titular desde 2007. Atua nas área de desenvolvimento de sistemas com alto grau de autonomia, voltados para automação industrial e comercial, com ênfase em algoritmos para modelos estatísticos e suas aplicações; teleoperação e controle de robôs móveis; e mecanismos automatizados para auxílio a pessoas com deficiências motoras; redes Bayesianas e modelos gráficos para inferência e processamento de dados; visão computacional; controle e arquiteturas para robôs móveis. 

Docente da EPUSP desde 3/1990.

Regime de Trabalho: dedicação integral RDIDP.

Flavio Buiochi

Graduou-se em engenharia mecânica pela Escola Politécnica da USP em 1990. Participa das atividades do Laboratório de Ultra-som da Escola Politécnica da USP, onde mantém pesquisas relacionadas ao desenvolvimento de transdutores de ultra-som e suas aplicações na indústria e na medicina. Sua experiência na área de ultra-som iniciou-se quando do desenvolvimento do tema da dissertação de mestrado "Análise dos Métodos de Medição de Densidade de Líquidos por Ultra-som", obtendo o título de Mestre em agosto de 1994. Obteve o título de Doutor em Engenharia pela Escola Politécnica da USP, em março de 2000, com a tese "Medição de Viscosidade de Líquidos por Ultra-som". Em setembro de 2001, iniciou o pós-doutorado no Instituto de Acústica - CSIC, em Madri - Espanha, cujo plano de pesquisa tratou do desenvolvimento de transdutores de ultra-som para aplicação em ensaios não destrutivos e de um método computacional na simulação de campo acústico através de interfaces.
Docente da EPUSP desde 81992

Regime de Trabalho: dedicação integral RDIDP.

Gilberto Francisco Martha de Souza

Engenheiro Naval em 1985, Mestre em Engenharia em 1990, Doutor em Engenharia em 1994 e, Livre Docente na especialidade de Projeto de Máquinas em 2001, pela Escola Politécnica da USP. Atua nas áreas de: projeto de máquinas, comportamento mecânico dos materiais, análise de confiabilidade aplicada ao projeto e a manutenção de componentes mecânicos, análise de fadiga, análise experimental de tensões, análise de componentes soldados. 


Docente da EPUSP desde 7/1992. 
Regime de Trabalho: dedicação integral RDIDP.

Gilmar Ferreira Batalha

Engenheiro Mecânico (UnB-1982), Mestre em Engenharia Mecânica (UFSC-1987) e Doutor em Engenharia Mecânica (EPUSP-1995). Pós-doutorado no Instituto de Tecnologia da Manufatura da Universidade de Erlangen-Nuremberg na Alemanha (1997-1998). Professor convidado da Ecole Centrale de Lille, França (02/2004, 02/2005, janeiro-março 2006 e dez 2006). É tutor do programa de intercâmbio internacional e duplo diploma no PMR-EPUSP. Em maio de 2005 recebeu cerimônia pública em Gliwice-Wisla na Polônia, medalha de prata do jubileu de 60 anos da Faculdade de Engenharia Mecânica da Escola Politécnica da Universidade Técnica da Silésia. Em março de 2006 foi eleito "founding fellow" da World Academy of Materials and Manufacturing Engineering (AMME). De 1984 a 1989 foi professor da Universidade do Estado de Santa Catarina na FEJ-UDESC. É Professor da EPUSP desde 1989. Além das atividades de ensino na graduação e pós-graduação, desenvolve trabalhos de pesquisa, extensão e desenvolvimento tecnológico e científico na área de engenharia de fabricação. 
Docente da EPUSP desde 6/1989.

Regime de Trabalho: dedicação integral RDIDP.

Izabel Fernanda Machado

Engenheira Metalúrgica em 1992, Mestre em Engenharia em 1995 e Doutora em Engenharia em 1999, todos pela Escola Politécnica da USP. Além das atividades de ensino na graduação e pós-graduação desenvolve trabalhos de pesquisa e de desenvolvimento tecnológico. Tem atuado nas áreas de propriedades mecânicas dos metais e ligas, transformação de fases, propriedades físicas dos metais e ligas, estrutura dos metais e ligas. Em processos de fabricação, atua principalmente nos seguintes temas: usinagem (usinabilidade), tratamentos térmicos, caracterização de materiais.
 
Docente da EPUSP desde 05/2001.

Regime de Trabalho: dedicação integral RDIDP.

João Batista de Aguiar
Engenhario Mecânico pela UNICAMP em 1978 e Engenheiro Naval pela Escola Politécnica da USP em 1979. MSc em 1982 pela Florida Atlantic University, Engineer Degree e PhD em 1987 pelo Massachusetts Institute of Technology, Estados Unidos. Foi consultor na McDermott do Brasil e COPPE-TEC desenvolvendo projeto na área de colapso de tubulações submarinas. Ministra disciplinas de graduação e pós-graduação. Realizou pós-doutoramento na University of Pennsylvania na área de Mecânica de Danos e, desde 1997 tem se dedicado a pesquisas na área de mecânica dos sólidos. 

Docente da EPUSP desde 03/1990.

Regime de Trabalho: dedicação integral RDIDP.
José Reinaldo Silva

Bacharel em Física pela UFBA em 1981; MSc em Fisica Atômica pela UFPE em 1985; MA em Ciências da Computação pela Mills College, USA em 1987 e Doutor em Engenharia pela Escola Politécnica da USP. Pós-Doutorado em Sistemas Computacionais na University of Waterloo, Canadá. Ministra disciplinas de graduação e de pós-graduação e, atua nas áreas de: modelagem e design formal de sistemas automatizados, eliciação e análise de requisitos, modelagem e gerenciamento de projeto de sistemas, planejamento e inteligência artificial, redes de Petri, sistems de informação e fluxo de controle e informaçào na manufatura utilizando RFID (manufatura informada). Desde 1997 é o coordenador nacional da MANET - Manufacturing Automation Network, rede de pesquisa na área de Automação da Manufarura. Membro do IFAC 5.1 (representante da SBA), chair do Comitê de Automação Industrial, Sociedade Brasileira de Automática, SBA. 

Docente da EPUSP desde 03/1989.

Regime de Trabalho: dedicação integral RDIDP.
Julio Cezar Adamowski

Engenheiro Mecânico de Aeronáutica pelo ITA, em 1980. Mestre em Engenharia em 1985 pela Universidade de Tóquio, Japão. Doutor em Engenharia em 1993, Livre-Docente em 1996 e Professor Titular em 1998 todos pela Escola Politécnica da USP. Ministra disciplinas e orienta alunos de graduação e de pós-graduação. Coordena as atividades do Laboratório de Ultra-Som, onde mantém pesquisas relacionadas ao desenvolvimento de transdutores de ultra-som, aplicações de técnicas de ensaios não destrutivos por ultra-som (ENDUS) na inspeção de corrosão e fissuras, processamento digital de sinais para ENDUS, transdutores piezelétricos de potência, caracterização de líquidos por ultra-som, modelagem computacional de propagação de ondas. 

Docente da EPUSP desde 3/1988. 
Regime de Trabalho: dedicação integral RDIDP.

Jun Okamoto Júnior
Engenheiro Eletricista, modalidade Eletrônica, pela Escola Politécnica da USP, em 1983, Mestre em Engenharia pelo Tokyo Institute of Technology, Japão, em 1987, Doutor em Engenharia pela Escola Politécnica da USP em 1994 e livre-docente pela Escola Politécnica da USP em 2005. Ministra regularmente as disciplinas de graduação e de pós-graduação e orienta alunos de doutorado, mestrado e de graduação tanto em projetos de formatura como em programas de iniciação científica. Atua na área de sensores com aplicações em robótica, principalmente com visão computacional e fusão de dados de sensores. Também possui trabalhos na área de controle de robôs em tempo real. 

Docente da EPUSP desde 3/1988. 
Regime de Trabalho: dedicação integral RDIDP.
Larissa Driemeier
Engenheira pela UFMS - Universidade Federal do Mato Grosso do Sul, em 1992. Mestre em Engenharia em 1995 e Doutora em Engenharia em 1999, ambos pela Escola de Engenharia de São Carlos da USP. Além das atividades de ensino na graduação e pós-graduação desenvolve trabalhos de pesquisa e de desenvolvimento tecnológico. Tem atuado nas áreas de mecânica das estruturas, mecânica dos sólidos. 

Docente da EPUSP desde 2/2001. 
Regime de Trabalho: dedicação integral RDIDP.
Lucas Antonio Moscato

Engenheiro Eletricista, modalidade Eletrônica, Mestre em Engenharia, Doutor em Engenharia, Livre-Docente, Professor Adjunto e Professor Titular, todos pela Escola Politécnica da USP. Além das atividades de ensino na graduação e pós-graduação desenvolve trabalhos de pesquisa e de desenvolvimento tecnológico com patrocínio de entidades como FAPESP, CNPq, FINEP, PADCT, Organização dos Estados Americanos. É membro do conselho editorial do "International Journal of Computer Systems Science & Engineering" da CRL Publ. Tem atuado nas áreas de aplicações especiais de robôs industriais à automação da manufatura. Orientador de mais de 20 alunos que completaram mestrado ou doutorado e coordenador de mais de 10 projetos de pesquisa patrocinados pela FAPESP, CNPq, FINEP, PADCT, Organização dos Estados Americanos. Autor de mais de uma centena de artigos em revistas nacionais e estrangeiras, e em anais de congressos científicos nacionais e estrangeiros.

Docente da EPUSP desde 10/1971. 
Regime de Trabalho: dedicação integral RDIDP.
Luiz Eduardo Lopes

Engenheiro Mecânico pela Escola Politécnica da USP, em 1972. MSc em 1980 e PhD em 1982, ambos pela Loughborough University, Inglaterra. Ministra aulas de graduação. Foi responsável pelo Laboratório de Máquinas Ferramentas do IPT-SP, onde implantou a área de comando numérico. 


Docente da EPUSP desde 3/1992. 
Regime de Trabalho: dedicação parcial RTP (12 horas).
Marcílio Alves

Engenheiro Mecânico e Mestre em Engenharia pela UFSC. PhD pelo Impact Research Centre, Universidade de Liverpool, Inglaterra em 1996. Livre-Docente pela Escola Politécnica da USP em 2004. Ministra disciplinas de graduação e pós-graduação, desenvolve pesquisas na área de mecânica dos sólidos e impacto em estruturas. Tem particular interesse nos fenômenos não-lineares associados a impacto estrutural. Atualmente pesquisa flambagem visco-plástico, de cascas sob impacto axial, critérios de falha de estruturas sob impacto e elementos finitos não-linear. 

Docente da EPUSP desde 3/1988. 
Regime de Trabalho: dedicação integral RDIDP.
Marcos de Sales Guerra Tsuzuki

Engenheiro Eletricista pela Escola Politécnica da USP, Mestre em Engenharia pela Yokohama National University, Japão, em 1989. Doutor em Engenharia, em 1995 e Livre Docente em 2001, ambos pela Escola Politécnica. Foi professor visitante na The University of Tokyo, Japão, 1992 e na Yokohama National University em 1997. Trabalhou na NEC Coorporation, Departamento de CAD/CAE 3D, Japão, durante o ano de 1989. Possui interesse na área de modelagem de sólidos, modelagem geométrica, geração de trajetória de usinagem, simulated annealling e computação gráfica. 

Docente da EPUSP desde 5/1990.

Regime de Trabalho: dedicação integral RDIDP.
Marcos Ribeiro Pereira Barretto

Engenheiro Eletricista, modalidade Eletrônica em 1983, Mestre em Engenharia em 1988 e Doutor em Engenharia em 1993, todos pela Escola Politécnica da USP. Trabalhou na implantação e consolidação do curso de graduação em Engenharia Mecatrônica. Sua linha de pesquisa atual cobre a área de integração de sistemas de manufatura, modelo CIM e controle de sistemas de manufatura. 

Docente da EPUSP desde 3/1986. 
Regime de Trabalho: dedicação integral RDIDP.

Newton Maruyama

Engenheiro Eletricista em 1987 e Mestre em Engenharia em 1991 ambos pela Escola Politécnica da USP. D.Phil. pela University of Oxford, Inglaterra em 1997. Ministra disciplinas de graduação e de pós-graduação além de atuar nas áreas de: sistemas de controle, modelagem de sistemas dinâmicos, detecção de falhas, controle fuzzy, redes neurais, reconhecimento de padrões. 

Docente da EPUSP desde 3/1990. 
Regime de Trabalho: dedicação integral RDIDP.
Nicola Getschko

Engenheiro Mecânico em 1981, Mestre em Engenharia Mecânica em 1990, e Doutor em Engenharia Mecânica em 1998, todos pela Escola Politécnica da USP. Ministra cursos de aperfeiçoamento e reciclagem em várias empresas. Áreas de interesse: projeto de máquinas. 

Docente da EPUSP desde 3/1982. 
Regime de Trabalho: dedicação parcial RTC (24 horas).
Oswaldo Horikawa

Engenheiro Mecânico em 1983 pela Escola Politécnica da USP. Mestre em Engenharia em 1988 e Doutor em Engenharia em 1991, ambos pelo Tokyo Institute of Technology, Japão. Professor Livre Docente em Automação pela Escola Politécnica da USP em 2001. Atuou como professor assistente no Precision and Intelligence Laboratory do Tokyo Institute of Technology de 1991 a 1992. Ministra regularmente as disciplinas de graduação e de pós-graduação. As pesquisas em andamento se relacionam ao controle de sistemas mecânicos e medição de forma através de meios ópticos. Atua ativamente no intercâmbio acadêmico com universidades japonesas, sendo o atual coordenador do convênio com o Tokyo Institute of Technology. 

Docente da EPUSP desde 2/1992. 
Regime de Trabalho: dedicação integral RDIDP.

Paulo Eigi Miyagi

Engenheiro (1981) pela Escola Politécnica da USP. Mestre em Engenharia de Controle (1984) e Doutor em Engenharia de Controle (1988), ambos pelo Tokyo Institute of Technology, Japão. Livre-Docente (1993) e Professor Titular (1997), ambos pela Escola Politécnica da USP na área de automação da manufatura e robótica. Assessor científico da FAPESP, CAPES, CNPq. Editor Chefe do "Journal of The Brazilian Society of Mechanical Science and Engineering" da ABCM. Membro Sênior do IEEE e da ABCM, membro da SBA, Vice-Presidente da SBPN. Tem atuado nas áreas de automação balanceada, sistemas a eventos discretos, controle programável, sistemas de manufatura, edifícios inteligentes, redes de Petri, sistemas híbridos. 

Docente da EPUSP desde 04/1988. 

Regime de Trabalho: dedicação integral RDIDP.
Ricardo Cury Ibrahim
Engenheiro Mecânico, modalidade Materiais e Processos, em 1989 e Mestre em Engenharia Mecânica em 1991, ambos pela UNICAMP. Doutor em Engenharia Eletrônica pela Universidade de Kyoto, Japão, em 1997. Foi pesquisador visitante no Kyoto University Venture Business Laboratory, de 1997 a 1998. Ministra disciplinas de graduação e pós-graduação. Tem interesse na área de materiais dielétricos para uso em sensores e atuadores, em particular filmes finos de materiais piezelétricos para fabricação de microdispositivos eletromecânicos (MEMS); também desenvolve pesquisas em motores piezelétricos, sensores e atuadores para automação industrial, desenvolvimento de robôs para finalidades didáticas e de pesquisa.
 
Docente da EPUSP desde 10/1998. 
Regime de Trabalho: dedicação integral RDIDP.

Rodolfo Molinari

Engenheiro Mecânico pela Escola de Engenharia de São Carlos da USP em 1975, Mestre em Engenharia Mecânica em 1986 e Doutor em Engenharia em 1995, ambos pela Escola Politécnica da USP. Trabalho atual de pesquisa na aplicação de programas com Inteligência Artificial e Sistemas Especialistas para a automatização do Projeto de Engenharia na área Mecânica, principalmente na fase de concepção e dimensionamento, bem como na otimização do projeto de elementos mecânicos com variáveis de características discretas, quando métodos analíticos deixam a desejar como, por exemplo, é o caso de conjuntos de engrenagens. É também Professor Doutor Titular na Universidade Santa Cecília, em Santos, desde 1987 e Diretor do Setor de Ciências Exatas, Humanas, Sociais e da Educação do Centro Universitário Lusíada, também em Santos, desde 1999. 


Docente da EPUSP desde 11/1991. 

Regime de Trabalho: deedicação parcial RTP (12 horas).

Tarcísio Antonio Hess Coelho

Engenheiro Mecânico, em 1987, Mestre em Engenharia, em 1990 e, Doutor em Engenharia, em 1997 pela Escola Politécnica da USP. No período de 2001 a 2002, realizou pós-doutoramento no Department of Mechanical Engineering da Stanford University sob supervisão do Prof. Bernard Roth. Seus projetos de pesquisa são os seguintes: desenvolvimento de manipuladores robóticos e máquinas-ferramentas baseados na arquitetura de mecanismos de cinemática paralela e, otimização do desempenho de máquinas e equipamentos. É membro da ABCM. 

Docente da EPUSP desde 2/1988. 

Regime de Trabalho: dedicação integral RDIDP
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