MINISTERIO DA EDUCACAO
SECRETARIA DE EDUCACAO PROFISSIONAL E TECNOLOGICA

CENTRO FEDERAL DE EDUCACAO TECNOLOGICA CELSO SUCKOW DA FONSECA
CONSELHO DIRETOR

RESOLUGAO N° 37/2016 EM 23 DE SETEMBRO DE 2016

Aprova o Projeto de Criagdo do
Curso de Pos-Graduagao Lato
Sensu em Mecatrénica

O Presidente do Conselho Diretor do Centro Federal de Educagio
Tecnoldgica Celso Suckow da Fonseca, no uso de suas atribuicbes e em

obediéncia a deliberagdo do Conselho Diretor, em sua 62 Sessio Ordinaria,
realizada em 23 de setembro de 2016,

RESOLVE:

Art. 1° - Aprovar o Projeto de Criagao do Curso de Pés-Graduagéo Lato Sensu
em Mecatrénica, conforme anexo.

Art. 2° - Esta Resolugéo entra em vigor na data de sua assinatura.

Carlog Henrique Figueiredg’Alves
Presidente do Conselha Diretor
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OBJETIVOS E NECESSIDADE DO CURSO

JUSTIFICATIVAS/OBJETIVOS:

Atualmente, verifica-se em todos os setores produtivos a busca por elevados indices de
automatizagéo, no intuito de buscar crescente evolugdo e maior competitividade das empresas. Desta
forma, gerou-se uma grande demanda na area tecnolégica, a qual somente ¢ satisfeita a partir de um
dialogo multidisciplinar entre areas de conhecimento como engenharia mecanica, engenharia elétrica,
engenharia eletrdnica, engenharia de telecomunicagbes e engenharia de computagao.

Em um quadro geral, também se constata uma caréncia de m&o de obra com capacidade de integrar
estes conhecimentos para atuagdo em arranjos produtivos cada vez mais automatizados e com uma
série de sistemas de controle.

Aliado a esta questio, ha também o interesse do profissional reciclar-se diante das necessidades
impostos pelo uso cada vez mais intenso da microeletrénica e da robdtica em sistemas produtivos
interligados e formadores de redes que auxiliam as tomadas de decisées.

O curso tem por objetivo especializar profissionais com formagédo basica em engenharia mecanica,
eletrénica, elétrica, telecomunicagdes efou controle e automacgao, na area multidisciplinar de engenharia
mecatrénica focada no controle de processos, permitindo que o profissional especialista nesta area seja
capaz de realizar atividades de engenharia nas seguintes competéncias: sistemas automatizados de
producéo; robética; sistemas flexiveis de fabricagao; e simulagéo, analise e controle direcionados para
processos mecanicos e petroguimicos (exemplo: controle de temperatura e de sistemas fluidicos).

NECESSIDADE/IMPORTANCIA DO CURSO PARA A IES, A REGIAO E A AREA DO
CONHECIMENTO:

A prestacdo de servicos e a industria exercem papel fundamental na economia fluminense. Areas
como telecomunicagdes, automagao e tecnologia da informag@o sdo areas de grande interesse para a
prestagdo de servigos. O setor industrial do Rio de Janeiro é o segundo mais importante do Pais.
Industrias como a metallrgica, siderdrgica, gas-quimica, petroquimica, naval, automobilistica,
audiovisual, de cimento, alimenticia, mecanica, editorial, grafica, de papel e celulose, de extragao
mineral, extracdo e de geracdo de energia elétrica, refino de petréleo, quimica e farmacéutica
comprovam a diversidade da estrutura do setor industrial do Rio de Janeiro e sua potencialidade
econbmica.

A localizagdo geogréfica privilegiada (entre as regides metropolitanas de Rio de Janeiro e Sao Paulo)
contribui para que o parque industrial da Baixada Fluminense, em geral, e de Nova lguagu, em particular,
seja altamente dinamico. Nesta regido encontram-se grandes empresas de capital nacional e
multinacional, prioritariamente das industrias petroquimica, metal-mecanica, alimentos e quimica fina.

Sobre a area do conhecimento, reconhece-se que ha um crescimento exponencial das propostas
didaticas que adotam o principio da multidisciplinaridade ou da interdisciplinaridade. Desta forma, tendo
como base o corpo docente dos cursos de graduagdo em engenharia de controle e automagao e de
engenharia mecanica e dos cursos técnicos em telecomunicagdes e em informatica, realiza-se uma
integragdo entre essas areas de conhecimento, possibilitando a criagdo de um curso de pés-graduacgéo
em Engenharia Mecatrénica, que engloba tanto as tecnologias de mecanica, eletrénica, computagao e
ciéncias da informagdo. Vale ressaltar que, o foco do curso no controle & automacgao de processos
mecanicos e petroquimicos & devido a area de atuagdo da maioria das industrias localizadas no Rio de
Janeiro, principalmente na regido da Baixada Fluminense.

Para o campus, este curso serd um importante potencializador para a pesquisa, pois envolvera um
corpo docente composto por mestres e doutores, os quais atuam no Nucleo de Pesquisas em
Mecatrénica, e que, desta forma, formarao massa critica para impulsionar esta area. Por fim, este curso
sera um importante passo para o amadurecimento cientifico deste corpo docente, no intuito de se propor
futuramente um programa de mestrado em mecatrénica no campus.
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ESTRUTURA E FUNCIONAMENTO DO CURSO

PROCESSO SELETIVO

a) INSCRICAO:
PERIODO: 07/11/2016 a 18/11/2016

b) REQUISITOS:

I. GRADUACAO EM: Engenharia Elétrica, Engenharia Mecanica, Engenharia Eletronica
¢ Engenharia de Controle e Automacio
(PRE-REQUISITO)

Il. EXPERIENCIA PROFISSIONAL;: ( ) (X)

(SIM  NAO)
[11. EXPERIENCIA NA AREA: () (X)
(SIM NAO)

IV. OUTROS:
(ESPECIFICAR)

¢) SELECAO:
PERIODO: 21/11/2016 a 30/11/2016

d) FORMA ADOTADA:
PROVAS (X)
ENTREVISTA (X)
CURRICULUM VITAE (X)
INDICAGOES DO EMPREGADOR ()

OUTRAS:
(ESPECIFICAR)

PROCESSO DE AVALIACAO DO DESEMPENHO DO ALUNO
a) CRITERIO DE APROVEITAMENTO: NOTA DE 0 A 10,0

« OS GRAUS ATRIBUIDOS DEVERAO SER ENTREGUES A COLAT EM ATE 30
DIAS APOS O TERMINO DE CADA DISCIPLINA (Planilha_ Anexo B).

«  NOTA MINIMA PARA CERTIFICACAO: POR DISCIPLINA E MONOGRAFIA > 7.0

b) FORMA ADOTADA

MONOGRAFIA (OBRIGATORIO - RESOLUCAO CNE/CES N°1, DE 08 DE JUNHO DE
2007 +AVALIACAO DASDISCIPLINAS NAFORMA DE:

(X) PROVAS
(X) SEMINARIOS
(X) TRABALHOS FINAIS DE DISCIPLINA

fad




DADOS RELATIVOS AO CORPO DOCENTE E AO COORDENADOR DO CURSO

COMPOSICAO DO CORPO DOCENTE
(CONTAR APENAS UMA VEZ O DOCENTE QUE MINISTRAR UMA OU MAIS DISCIPLINAS)
I. TOTAL DE DOCENTES QUE MINISTRARAO O CURSO: 17
a) DOCENTES PERTENCENTES AO QUADRO PERMANENTE (>2/3): 17

b) DOCENTES EXTERNOS A INSTITUICAO (<1/3): 0

1. TOTAL DE TITULAGCAO DOS DOCENTES:
a) MESTRES: 6
b) DOUTORES: 11
¢) EXCECOES (<1/5 e com justificativas): 0
= GRADUACAO: 0

= ESPECIALIZACAOQ:




METODOLOGIAS DE ENSINO

A metodologia adotada visa, sobretudo, tornar o mais eficiente possivel o processo de ensino-

aprendizagem. Esta metodologia de ensino est3 apoiada nos seguintes pontos:

e Curso que oferece disciplinas de contelido especifico das &reas de eletrdnica, automacio,
informdtica e mecénica (Anexo A).

e Curso que oferece disciplinas de nicleo comum e geral com abordagem voltada as
necessidades do mercado atual, visando a atualizacio dos profissionais ao que ha de mais
moderno no mercado.

e Na organizagdo das atividades de ensino destacam-se:

o Exposi¢cdes didaticas em sala de aula;
o Atividades praticas nos seguintes laboratorios:
= Controle
= Processamento de sinais
= Robodtica
= Automagdo
= Sistemas de Manufatura.
= Computagdo
o Valorizagdo de trabalhos de natureza cientifica estimulando os profissionais a vivenciar
todas as etapas do Método Cientifico (ver Plano de Orientacio de Monografia no
Anexo A);

o Valorizag¢do dos principios para o desenvolvimento de uma sociedade sustentavel.
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GRADE CURRICULAR _ CURSO DE ESPECIALIZACAO LATO SENSU

Mecatrinica

MOD DISCIPLINA crH" DOCENTE(S) Titulo E/ST™
;. - Fabricio Lopes e Silva M.Sc
1 Introdugdo a Mecatronica 36 Josiel Alves Gouvda D.Sc
R P .. Luciano dos Santos Constantin Raptopoulos D.Sc
1 Modelagem de Sistemas Mecdnicos 36 Rafacl Prudencio Sacsa Diaz D.Sc
1 | Automagdio Industrial 36 Cristiano de Souza de Carvalho D.Sc
Francisco Henrique de Freitas Viana D.Se
i e 5 Rafaelli De Carvalho Coutinho D.Sc
1 Oumizagio de Processos Industriais 36 Rafael Burlamaqui Amaral M Sc
Diego Nunes Branddo D.Sc
Y s Josiel Alves Gouvéa D.Se
% |fentmieLincr 36 Waltencir dos Santos Andrade D.Se
5 Visdo computacional em controle de 6 (_.;;l?rlcl malos #I*;rau_]o gﬁc
S 36 iago Moura Prego Sc
P Amaro Azevedo de Lima D.Sc
» |Aprendizado de maquina em Controle de Gatlmcl Matos f’irau_]o B.Sc
2 | processos 36 Thiago Moura | rego D.Se
: Amaro Azevedo de Lima D.Sc
; Cristiano de Souza de Carvalho D.Sc
2 |Instrumentagdo Virtual 30 Gabriel Matos Aragjo D.Sc.
it T 5 Fabricio Lopes e Silva M.Se
3 Sistemas Flexiveis de Manufatura 36 Jilio César Valente Ferreira M.Se
4 : g o ; Fabricio Lopes e Silva M.Sc¢
il ol 3 3 : .
3 Projeto de Sistemas Mecatrénicos 36 Guilherme Amaral do Prado Campos M.Se
3 |Sistemas Inteligentes 36 Waltencir dos Santos Andrade D.S¢
Julio Cesar Valente Ferreira M.Se
3 | Metodologia Cientifica 36 Rodolfo do Lago Sobral M.Sc
Vinicius Ribeiro dos Santos de Sa Brito M.Se
TOTAL TOTAL TOTAL DE DOCENTES
3 432 17

i,

CARGA HORARIA
"“'E - DOCENTES EXTERNOS: ST - DOCENTES SEM TITULACAO MINIMA
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CONTEUDO PROGRAMATICO

EMENTAS E BIBLIOGRAFIA DAS DISCIPLINAS

LCURSO: Mecatronica ’

[ DISCIPLINA: Introdugio a Mecatrénica ] LCIH: 36 h

J

DOCENTE: Fabricio Lopes e Silva MODULO: 1 CODIGO:
Josiel Alves Gouvéa
7

RESUMO:

Esta disc_fplina tem por objetivo mostrar as aplicagées da Engenharia Mecatrénica, apresentar os
laboratorios da instituicéo e dar uma visao geral sobre as disciplinas do curso.

EMENTA:

1. Introdugao a Mecatrénica: a Mecatrénica no contexto da automacao, definicdes basicas,
a formag&o em Mecatrénica, niveis de automagao.

Concepgéo de sistemas mecatrénicos.

Fundamentos de sensores e atuadores.

Interfaceamento de dispositivos: hardware.

Interfaceamento de dispositivos: software.

Topicos de arquitetura e programacgéo de computadores.

Controle de processos (modelagem, controle em malha aberta e fechada).
Desenvolvimento de projetos de sistemas mecatrénicos. Estudo de caso.

. Desenvolvimento de projetos de sistemas mecatrénicos.

10. Apresentagao das disciplinas do curso.

11. Apresentacao dos laboratérios

CENDO DA WN

-

~

~

FONTES DE CONSULTA:

Rosario, J. M., Principios de Mecatrénica. 1% Ed. Perason Prentice-Hall, 2005.

Groover, Mikell P. Automation, Production Systems, and Computer-Integrated Manufacturing.
Prentice Hall, Upper Saddle River, 32 edigéo, 2008. (ou 22 edicédo, 2001).

Georgini, Marcelo. Automagao aplicada: descri¢éo e implementagao de sistemas sequenciais
com PLCs. Erica, 2003.

_/




[ CURSO: Mecatrdnica }
[ DISCIPLINA: Modelagem de Sistemas Mecanicos 1 [ C/H: 36 h ]
DOCENTE: Luciano Raptopoulos MODULO: 1 CODIGO:

Rafael Diaz

~

RESUMO:

Esta disciplina tem por objetivo capacitar o aluno a desenvolver competéncias e habilidades
relacionadas & modelagem e simulacdo de sistemas mecéanicos, com aplicagbes em:
mecanismos e sistemas multicorpos; robética; sistemas térmicos; e sistemas fluidicos. Esta
disciplina fara uso dos softwares Matlab e Simulink, pressupondo conhecimentos basicos de
algebra linear, dinamica e programagao. A disciplina sera desenvolvida com base nos softwares
Matlab e Simulink.

EMENTA:

-

Conceitos fundamentais acerca de modelo, modelagem, analise de modelo e
otimizacao.

Modelagem matematica unificada de sistemas dinamicos.

Sistemas discretos e continuos.

Equacdes de estado.

Técnicas computacionais para simulagao.

Nogdes de identificagao de parametros.

Resposta dindmica e estabilidade.

NOO A LN

-

-

J

FONTES DE CONSULTA:

DORF, R.C. e BISHOP, R.H. — Sistemas de Controle Modernos. LTC, 2013.
BURTON, T.D. Introduction to Dynamic System Analysis. McGraw-Hill, 1994.
OGATA, K. System dynamics. Prentice-Hall, 2003.
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LCURSO: Mecatrénica

LDISCIPLINA: Automacao Industrial J LCIH: 36 h
DOCENTE: Cristiano de Souza de MODULO: 1 CODIGO:
Carvalho

(RESUMO:

sistemas de manufatura. Esta disciplina contempla aulas teéricas e praticas em laboratério.

EMENTA:

1. Revis&o de sistemas digitais;

2. Introdugdo a sensores e atuadores;

3. Introdug&o a controlador légico programavel (CLP):
4. Configuragéo do CLP;

5. Programagdo em Ladder;

6. Programacé&o em Lista de Instrugées;

7. Programagcao em Grafcet (Sequential Flow Chart);
8. Blocos de operacio;

8. Redes industriais;

10. Aplicagdes com inversor de frequéncia em motores trifasicos; e
11. Aplicagdo em uma planta de processo industrial.

Esta disciplina tem por objetivo capacitar o aluno a utilizar técnicas de programacgido de
controladores légicos programaveis, de forma a realizar o controle de processos industriais e de

|
|
-

o

e
e

N
FONTES DE CONSULTA:
MORAES, Cicero C. e Castrucci, Plinio de L., - Engenharia de Automac&o Industrial, 2a edicdo,
LTC, 2007.
PRUDENTE, 1, - Automagao Industrial - PLC: Teoria e Aplicagdes, 1a edico, LTC, 2007.
ALVES, José L., Instrumentag&o, Controle e Automagao de Processos, 2a edigao, LTC, 2010.

i@
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CURSO: Mecatronica

A

.,

2
DOCENTE: Francisco Henrique de Freitas Viana; MODULO: 1 CODIGO:
Rafael Burlamaqui: Rafaelli Coutinho; Diego

S

DISCIPLINA: Otimizacio em Processos Industriais J [ C/H: 36 horas ]

Ve
RESUMO:

Esta disciplina tem por objetivo capacitar o aluno a identificar aplicagbes de Otimizagdo em
controle de processos e a compreender e utilizar técnicas de meta-heuristicas para a resolugéo
destes problemas.

A disciplina apresenta ainda conceitos de légica de programagdo necessarios para a
implementagao de sistemas de apoio a decisdo com énfase na area de Mecatronica.

EMENTA:

1. Introducéo a Problemas de Otimizagéo
2. Aplicagdes Praticas de Otimizagdo em Processos
3. Técnicas de Otimizagdo aplicadas a Processos
3.1. Introdug&o a Heuristicas e Metaheuristicas
3.2. Representagao de solugdes, Conceito de Vizinhanga e Busca Local
3.3. Exemplos aplicados a Processos
4. Nogdbes basicas de programacgao
4.1. Introducgdo a Linguagem C
4.2. Comandos de entrada e saida
4.3. Comandos de controle de fluxo
4.4, Vetores e Matrizes
4.5. Ponteiros
4.6. Fungdes

- i
P

FONTES DE CONSULTA:

1. Cormen T.H., Leiserson C.E. e Rivest R.L. Introduction to algorithms. McGraw-Hill

2. Schildt, H. Linguagem C: guia pratico e interativo. Ed. Erica

3. Schildt H. C Completo e Total. Makron Books. 3a. Edigéo

4. Zbigniew Michalewicz. Genetic Algorithms + Data Structures = Evolution Programs. Second
Edition.

5. Heitor Silvério Lopes, Luiz Carlos de Abreu Rodrigues, Maria Teresinha Arns Steiner. Meta-
Heuristicas em Pesqguisa Operacional, Omnipax, 2013.

B4
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CURSO: MECATRONICA

4
DISCIPLINA: Controle Linear [ C/H: 36
- oy
4 . N
DOCENTE: Josiel Alves Gouvéa / MODULO: 2 CODIGO:
Waltencir dos Santos Andrade
- - /
~
RESUMO:
Esta disciplina tem por objetivo o ensino de técnicas de sintonia de controladores por
realimentagao de saida e realimentagdo de estados. Sao dados exemplos de aplicagdes no
controle de processos mecanicos e petroquimicos (controle de temperatura e de sistemas
fluidicos), sendo implementadas simulagdes utilizando os softwares Matlab e Labview. Sao
ministradas também aulas experimentais, o que permite uma visdo pratica das técnicas de
controle.
EMENTA:
1. Revisao de conceitos (Modelagem de sistemas dinamicos).
2. Definigbes basicas.
3. Estruturas tipicas de controladores de processos.
4. Acoes de controladores em sistemas de controle.
5. Analise de estabilidade por técnicas de resposta em frequéncia.
6. Compensacgéo de malhas de controle por métodos de resposta em frequéncia.
7. Analise de estabilidade e compensagéo de malhas de controle por técnicas de lugar das
8. raizes.
9. Técnicas empiricas de sintonia de malhas de controle.
10. Sistemas de controle por retroagéo de estados.
11. Introdug&o aos sistemas de controle 6timo.
12. Malhas de controle discreto (fundamentos, analise, compensag&o).
9 13. Introdugéo a estratégias de controle avangado. )
~

FONTES DE CONSULTA:

Ogata, K. - “Engenharia de Controle Moderno” - Prentice Hall Brasil, 2010.

Dorf, R. C. —*"Modern Control Systems" — Prentice Hall, 2010.

POWEL, F.G.F, DAVID.J.D. e NACINI E., A feedback control of dynamic systems, 62 edigéo.
Prentice Hall, 2009.

Nunes, G. C., Medeiros, J. L., Aratjo, O. Q. F., Modelagem e Controle na Producao de Petréleo:
Aplicages em Matlab, 1% edicdo, Blucher, 2010.
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CURSO: Mecatrdnica

-

\

DISCIPLINA: Aprendizado de maquina em Controle de C/H: 36 h
Processos

DOCENTE: Gabriel Matos MODULO: 2 CODIGO:

Thiago Prego

Amaro Lima

RESUMO:

Esta disciplina tem por objetivo capacitar o aluno a desenvolver aplicagbes de
aprendizado de maquinas em controle de processos, tais como: detecgdo de falhas em
sensores, transdutores ou no maquinario; prognéstico da vida util de componentes e sistemas;
modelagem de sistemas industriais. Esta disciplina pressupde conhecimentos béasicos em
sistemas mecanicos, controle de processos e meta-heuristicas.

EMENTA:

1) Deteccao e classificagao

2) Aprendizado supervisionado versus nao-supervisionado
3) Redes neurais

4) Maquina de vetores suporte

5) Random Forest

6) Aplicacdes em controle de processos

)
|
)

/

J\
FONTES DE CONSULTA:
[1] Heijden, F. Van der, Duin, R. P. W., Ridder, D. de, Tax, D. M. J., "Classification, parameter estimation and state
estimation - AnEngineering approach usin MATLAB," Wiley, 2004.
[2] Bishop, C. M., "Pattern recognition and machine learning,” springer, 2006.
[3] Abu-Mostafa, Y. 5., Magdon-Ismail, M., Lin, H. T, "Learning from data - a short course," AML book, 2012.
[4] Duda, R. O., Hart, P. E., Stork, D. G., "Pattern Classification," second edition, Wiley, 2004.
[5] Hastie, T., Tibshirani. R., Friedman, J., "The elements of statistical learning - Data mining, inference and prediction,”
second edition, Springer, 2009.
[6) Theodoridis, 5., Koutroumbas, K., "Pattern recognition." fourth edition, Academic press, 2008.
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CURSO: Pos-graduagio em Engenharia Mecatronica CURSO: Mecatrénica

DISCIPLINA: Visao computacional em controle de C/H: 36 h
processos

'r -
DOCENTE: Gabriel Matos MODULO: 2 CODIGO:

Thiago Prego

Amaro Lima

N
(RESUMO=

Esta disciplina tem por objetivo capacitar o aluno a desenvolver aplicagdes que utilizam
visdo computacional para controle de processos, tais como: deteccdo de eventos andémalos;
controle de acesso; inspe¢do em ambientes industriais; controle baseado em visdo. Esta
disciplina pressupde conhecimentos basicos em automac&o industrial, controle linear e meta-
heuristicas.

EMENTA:

1) Luz e cores

2) Formagdo da imagem

3) Processamento de Imagem

4) Extracdo de caracteristicas das imagens
5) Utilizagdo de muitiplas imagens

6) Controle baseado em visdo

7) Aplicagoes em controle de processos

)
|
)

-

/\_
FONTES DE CONSULTA:
[1] Corke, P., "Robatics, vision and control - fundamental algorithms in matlab." Springer, 2013.
[2] Anil K. Jain., "Fudamentals of digital image processing”, first edition Pearson, 1988.
[3] R. C. Ganzales, R. E. Woads, S. L. Eddins, “Digital Image Processing Using Matlab”, second edition, Gatesmark
Publishing, 2009
[4] V. Singh, “Digital Image Processing With Matlab and Labview”, Elsevier, 2013.
[2] Bishop, C. M., "Pattern recognition and machine learning," springer, 2008.
[4] Duda, R. O., Hart, P. E., Stork, D. G.. "Pattern Classification,” second edition, Wiley, 2004.
[6] Theodoridis. S.. Koutroumbas, K., "Pattern recognition," fourth edition, Academic press, 2008.
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CURSO: Mecatronica

—~

-

DISCIPLINA: Instrumentacéo Virtual

[ C/H: 36 h

DOCENTE: Gahbriel Matos
Cristiano de S. de Carvalho

[ MODULO: 2 ] [ CODIGO:

RESUMO:

Esta disciplina tem por objetivo capacitar o aluno a utilizar técnicas de programagédo de
instrumentos virtuais, de forma a realizar leituras de variaveis de processos industriais e de

sistemas de manufatura. Esta disciplina contempla aulas teéricas e praticas em laboratoério.

EMENTA:
1. Instrumentos Virtuais.

2. Ambiente de programacao LabVIEW.

3. Criando Vls e Sub Vis.

4. Painel de icones de conectores.

5. While Loops.

6. Diagramas de forma de onda.

7. Registradores de deslocamento.

8. ForLoops.

9. Funcgdes de array.

10. Clusters.

11. Estruturas case e sequence.

12. Funcgdes de String e Vis de File /0.

13. Organizacgao de Vis de aquisi¢ao de dados.
14. Executando uma entrada analégica simples.
15. Assistentes de DAQ.

16. Entrada e saida analégica.

17. Entrada e saida digital.

18. Controle de instrumentos.

19. VISA.

20. Comunicagao de porta serial.

|
J
J

FONTES DE CONSULTA:

EYON., Jeffrey Y., - HANDS-ON EXERCISE MANUAL FOR LABVIEW PROGRAMMING, 1a

edicao, PRENTICE HALL, 2000.

BALBINOT, Alexandre e Brusamarello, Jodo, - Instrumentacao e Fundamentos de Medidas, 2a

edicao, LTC, 2010.

ALVES, Joseé L., Instrumentacao, Controle e Automacao de Processos, 2a edi¢ao, LTC, 2010.
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CURSO: Mecatrénica

[ DISCIPLINA: Sistemas Flexiveis de Manufatura j LC!H: 36 h ]

DOCENTE: Fabricio Lopes e Silva / MODULO: 3 CODIGO:
Jilio Cesar V. Ferreira
e N

RESUMO:

Esta disciplina tem como objetivo capacitar o aluno a especificagéo, utilizagdo e manutencio de
sistemas de produgdo integrados por computador, sendo possiveis componentes 0s
processadores e equipamentos de inspegdo, equipamentos de transporte, manuseio e
armazenamento, bem como os equipamentos de coordenagio e controle (PCs, CLPs e CNC).
Para tanto serdo apresentados conhecimentos referentes aos modelos de integracdo da
producdo, bem como a especificagéo de arranjos de espacos fisicos especiais, adequados as
células e sistemas flexiveis de produgao.

EMENTA:

Tecnologia de Grupo.

Flexibilidade dos sistemas produtivos, conceituacgéo e classificagéo.
Determinagéo quantitativa de flexibilidade dos sistemas produtivos.
Conceituagao de célula flexivel, sistema flexivel de manufatura e linha de
transferéncia flexivel.

Aplicagao em instalagcdes existentes e condigbes para aumento de
flexibilidade.

Manufatura Integrada por Computador.

Engenharia simultanea.

Comando Numérico Computadorizado.

. Prototipagem Rapida.

0.Projeto para a Manufatura e Montagem (DFMA).

| . A
o

FONTES DE CONSULTA:

GROOVER, M. P., “Automacao Industrial e Sistemas de Manufatura”, Pearson, 2010.
SOUZA, A. F.; ULBRICH, C. B. L., “ Engenharia Integrada por Computador e Sistemas
CAD/CAM/CNC: Principios e Aplicagoes”, Artliber, 2013.

FITZPATRIC, M., “Introdugdo a Manufatura”, Bookman/McGraw-Hill, 2013.

BACK, N. et al., "Projeto Integrado de Produtos: Planejamento, Concepgéo e Modelagem”,
Manole, 2008.
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CURSO: Mecatronica

DOCENTE: Fabricio Lopes e MODULO: 3 CODIGO:
Silva/Guilherme Amaral do P. Campos

[ DISCIPLINA: Projeto de Sistemas Mecatrénicos ] [ C/H: 36 h J
\

RESUMO:

Esta disciplina tem como objetivo capacitar o aluno a especificagao, utilizagio e manutengéo de
sistemas de produgdo integrados por computador, sendo possiveis componentes os
processadores e equipamentos de inspecdo, equipamentos de transporte, manuseio e
armazenamento, bem como os equipamentos de coordenagéo e controle (PCs, CLPs e CNC).
Para tanto serdo apresentados conhecimentos referentes aos modelos de integracdo da
produg&o, bem como a especificagdo de arranjos de espagos fisicos especiais, adequados as
celulas e sistemas flexiveis de produgéo.

EMENTA:

Mecéanica dos Materiais;
Elementos de Maquinas;
Projeto de Maquinas;
Servomecanismos;
Hidraulica e Pneumatica.

on.hs LN =%
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FONTES DE CONSULTA:

GERE, J. M. , “Mecanica dos Materiais”, Cengage, 2010.

NORTON, R. L., "Projeto de Maquinas”, Bookman, 2013.

FIALHO, Arivelto Buscamante, Automagao Hidraulica - Projetos, Dimensionamento e Analise de circuitos, Erica, 2004,
FIALHO, Arivelto Buscamante, Automagdo Pneumatica - Projetos, Dimensionamento e Andlise de circuitos, Erica, 2004.
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CURSO: MECATRONICA

™\ =
DISCIPLINA: Metodologia Cientifica C/H: 36 ]

Y,
) .
DOCENTE: Jilio Cesar V. Ferreira MODULO: 3 CODIGO:
Rodolfo Sobral
L Vinicius Brito ’ S—
4 N

RESUMO:

A disciplina tem como objetivo apresentar e discutir as regras basicas para desenvolver e
conduzir um projeto de pesquisa, através do conhecimento e da correlagdo dos fundamentos,
métodos e técnicas de andlise presentes na produgdo do conhecimento cientifico, bem como
corrigir e integrar conhecimentos pré-existentes para a configuragio e formagédo de textos
adequados as normas de redacdo académica.

EMENTA:

Ciéncia e conhecimento cientifico:

Histdrico dos fundamentos das ciéncias da natureza e da sociedade:
Permanéncia e mudanca dos paradigmas cientificos;

Meétodos cientificos;

Pesquisa cientifica.

O 00 Bk
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FONTES DE CONSULTA:
GIL, A. C., “Como Elaborar Projetos de Pesquisa”, Atlas, 2002,
CERVO, A. L. et al., “Metodologia Cientifica”, Pearson, 2006.
APPOLINARIO, F., “Metodologia da Ciéncia: Filosofia e Pratica da Pesquisa”, Cengage, 2012.
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CURSO: MECATRONICA

A
' 4 g |
DISCIPLINA: Sistemas Inteligentes C/H: 36
1 \ J
' 4 .
DOCENTE: Waltencir dos Santos MODULO: 3 CODIGO:
Andrade
9 Sl J
- N
RESUMO:
Esta disciplina tem por objetivo capacitar o aluno a desenvolver aplicagdes com Sistemas
Inteligentes em Controle de Processos através de exemplos praticos. Serdo realizados
simulacé&o utilizando o MATLAB, SIMULINK e o LABVIEW nos laboratério disponibilizados para o
curso.
EMENTA:
1. Introducio a Sistemas Inteligentes
2. Sistemas Inteligentes Baseados em Redes Neurais Artificiais.
3. Sistemas Inteligentes Baseados na Légica Fuzzy.
4. Sistemas Inteligentes Baseados em Algoritmos Genéticos.
% PP

.

FONTES DE CONSULTA:

1. HAYKIN, S. - “Redes Neurais Artificiais: Teoria ¢ Aplicagdes”. 2" Edi¢do. Ed. Bookman. 2001

2004.

L

6
Ed. Edgard Blucher. 2000.

2. NASCIMENTO JR, C. L. —“Inteligéncia Artificial em Controle ¢ Automagio™, Edgard Blucher, 2004

3. BRAGA. A.DE P.: CARVALHO, A. P.L. F.: LUDEMIR, T. B. — *Redes Neurais Artificiais: Teoria
e Aplicagoes. Ed. LTC.2011.

4

. CAMPOS. M.M.."Sistemas Inteligentes Em Controle e Automagio de Processos". Ed. Ciéncia Moderna.

. REZENDE, 8. O., "Sistemas Inteligentes Fundamentos E Aplicagdes”, Ed:Manole, 2003.
. NASCIMENTO J., CAIRO L. YONEYAMA, T., “Inteligéncia Artificial Em Controle | Automacio",
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Plano de Orientacao / Calendario Académico
(ANEXO A)




PLANO DE ORIENTAGAO DE MONOGRAFIA

(Titulagdo minima para orientador: Mestre)

I. CRONOGRAMA DE ACOMPANHAMENTO COM UM MINIMO DE 03 ETAPAS
TRIMESTRAIS

Etapas | Descrig@o Datas
| a) Determinacdo de orientadores e orientandos 7° a0
b) Inicio de orienta¢do com planejamentos pertinentes 9° més

c) Escolha do tema
d) Cronograma do Trabalho
e)Levantamento Bibliografico

a) Desenvolvimento de algoritmos 10° ao
¢) Simulagdes preliminares 20° més
2 b) Prototipagdo e resultados experimentais
3 a) Escrita da monografia 18° a0
b) Apresentaciio a banca 24° més

¢) Corregdes finais

Entrega de Monografia 24° més

A Monografia de Conclusio de Curso deverd ser um trabalho de contetido técnico e cientifico, dentro
da modalidade de Mecatronica, com um professor orientador obrigatoriamente pertencente ao quadro
de docentes do CEFET/RJ - Unidade de Nova Iguagu. A mesma ser4 avaliada por uma banca composta
por 3 (trés) membros, presidida pelo professor orientador e por mais 2 (dois) examinadores, que
poderdo ser docentes do CEFET/RJ ou um docente do CEFET/RJ e um convidado externo com
titulagdo minima de mestre.

Como as disciplinas serdo cursadas em 9 (nove) meses (trés trimestres), o aluno tera um prazo maximo
de 15 meses para entregar a monografia com todas as corre¢des anotadas pela banca examinadora, de
forma que a duragao total do curso ndo ultrapasse 24 (vinte e quatro) meses.

O docente pertencente ao CEFET/R]J - Unidade de Nova Iguagu podera orientar no maximo 2 (duas)
monografias de concluséio de curso.
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CALENDARIO ACADEMICO DE AULAS _ CURSO DE ESPECIALIZACAO LATO SENSU

Pos-graduacio em Engenharia Mecatrinica

TURMA N®:

DISCIPLINAS

CARGA HORARIA

1" TRIMESTRE (*)

2° TRIMESTRE (*)

3% TIMESTRE (*)

1° Més 2% Més

3° Més 4° Mcés

5% Més 67 Més | 7% Més

8° Més 9° Més

Introdugio a Mecatronica

X X

X

Mod. de Sist. Mecanicos

Automagio Industrial

X X
X X
X X

Otimiz. de Prec. Mecatrén,

X
X
X

Controle Lincar

Visdo Comp. em Cont. Proc.

Inst. e Controle Virtual

Aprend. de Mag. em Cont. Proc.

E B I s

b e e Bl

Al A A A

Sist. Flex. de Manufatura

Proj. de Sist. Mecatronicos

Sistemas Inteligentes

Metodologia Cientifica

e B e

Al A =

Al A

(*) Calendario académico DIPPG

HORARIO SEMANALDE AULAS _ CURSO DE ESPECIALIZACAO LATO SENSU

Pés-Graduagio em Engenharia Mecatronica

TURMA N°: 01- MODULO 1

HOR

DISCIPLINA / PROFESSOR

ARIO [ SEGUNDA-FEIRA
*)

TERCA-FEIRA

QUARTA-FEIRA

QUINTA-FEIRA

SEXTA-FEIRA

SABADO

HORARIO
SABADO

19:10- OTIMIZACAO DE
2200 PROCESSOS
INDUSTRIAIS

INTRODUCAO A
MECATRONICA

MODELAGENS
DE SISTEMAS
MECANICOS

9:00 - 12:00

AUTOMACACQ
INDUSTRIAL

1330 - 16:30
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TURMA N° 01-MODULO 2
HOR DISCIPLINA / PROFESSOR
ARIO SEGUNDA-FEIRA TERCA-FEIRA QUARTA-FEIRA QUINTA-FEIRA SEXTA-FEIRA SABADO HORARIO
2] SABADO
19:10- | INSTRUMENTAGAO VISAD CONTROLE 9:00 - 12:00
22:10 E CONTROLE COMPUTACIONAL LINEAR
VIRTUAL
APREND. DE 13:30 - 16:30
MAQUINAS EM
CONTROLE DE
PROCESSOS
TURMA N° 01-MODULO 3
HOR DISCIPLINA / PROFESSOR
ARIO [ SEGUNDA-FEIRA TERCA-FEIRA QUARTA-FEIRA QUINTA-FEIRA | SEXTA-FEIRA SABADO HORARIO
(*) SABADO
19:10- PROJETOS DE METODOLOGIA SISTEMAS 9:00 - 12:00
22:10 SISTEMAS CIENTIFICA FLEXIVEIS DE
LiEL“.A'I'RONI('OS MANUFATURA
SISTEMAS 13:30 - 16:30
INTELIGENTES

(*} tempos de aulas com horarios praticados na Instituigio



