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Especialidade: “Automagio da Manufatura e Robética”

PROGRAMA

Linguagem de Montagem: Conceitos bésicos sobre Linguagem Assembler,
Programagio, Execugio.

Linguagem Estruturada para Programagdo de Computadores: Conceitos basicos de
Programagio Estruturada.

Estruturas de Dados: Estruturas mais usuais como Filas, Pilhas e Técnicas de acesso.

Aplica¢do de Computadores em Automagio: Formas de utilizagdo Direta e Indireta,
Beneficios e Dificuldades.

Técnicas de Documentagio de Programas: Hierarquizago, Modularizag@o, Rotulagem
€ outras formas de explicitar Fungdes.

Aritmética Binéria e Algebra de Boole: Operagdes Bindrias e Propriedades da Algebra
de Boole.

CAD Hardware: Dispositivos de Interface com o Operador e Emisséio de Documentos,
Dispositivo de Processamento de Dados, Sistemas de Informag3o.

Ciclo de Projeto com uso de Ferramentas CAD/CAE: Caracteristicas do Ciclo de
Desenvolvimento de Projetos de Engenharia e Ferramentas Computacionais
Associadas.

Sistemas CAPP: Caracteristicas do Planejamento de Processos de Fabricagdo e
Ferramentas Computacionais Associadas.

Técnicas de Modelagem de Solidos: Conceitos Basicos das Principais Técnicas de
Representagdo de Sélidos para o CAD/CAM.

Técnicas de Modelagem de Superficies: Conceitos Basicos das Principais Técnicas de
Representagdo de Superficies para o CAD/CAM.

- Transformago de Coordenadas: Técnicas usuais para Transformagio de Coordenadas.

Sistemas de Produgio Flexiveis: Conceitos Fundamentais, Componentes Bésicos.




14. Arquitetura de Maquinas com CNC e DNC: Arquitetura de Maquinas Operatrizes com
CNC, Programag@o e Sistemas DNC.

15. Manufatura Integrada por Computador: Conceitos Basicos, Ilhas de Automacio.

16. Modelo Cinematico (direto e inverso) de Manipuladores: Modelo Cinemético Direto e
Inverso de Manipuladores, Transformagdes, Transformagdes Homogéneas.

17. Modelagem Geométrica de Robds: Representagio Geométrica de Robos.
18. Sistemas Sensoriais de Robds: Estrutura do Sistema de Sensoreamento de Robés.

19. Técnicas de Programagdo de Robés Industriais: Classificagio e Caracteristicas
Fundamentais.

20. Sistemas de Acionamento de Robds: Fontes de Energia e de Transmissio de
Movimentos.

Programa Baseado nas Disciplinas

PMR-2300 — Computag@o para Automagzo.

PMR-2520 — Introdug¢do ao CAD/CAM.

PMR-2590 — Integragdo da Manufatura por Computador.
PMR-5005 — Fundamentos de Robética.
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