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OBJECTIVOS:

A disciplina de mecatronica pretende facultar uma visdo aplicativa da mecatronica, como area de
conhecimento que engloba varios sectores visando a construgao e o desenvolvimento de sistemas
adaptativos e inteligentes.

Assim, procura-se complementar a formagéo geral do curso com uma perspectiva centrada nos
sistemas inteligentes, o que pressupde conhecimentos profundos na area de sensores, na area da
dinamica de sistemas, na area de teoria da decisdo e sistemas de classificagdo e na integracdo
funcional em projectos.

A disciplina procura complementar a sua componente tedrica na analise e implementacdo de
projectos mecatrénicos, ou seja, integrando alguns dos elementos fundamentais, e essenciais dos

sisitemas mecaironicos.

PROGRAMA:

Introducéo
— O que se entende por sistema Mecatronicos

= Modelos de Base para os Sistemas Mecatronicos. O conceito de sistema inteligente, e os
moédulos que o compée, desde a sua concepgao até a implementacao. Apresentacéo e estudo de
alguns sistemas mecatronicos existentes.

— Simuladores e projecto de Sistemas mecatronicos.
= Dispositivos sensores e actuadores e sua integragdo em sistemas mecatronicos diversos.

— Estudo dos sistemas sensoriais existentes e sua aplicacdo em termos de projecto, com a

respectiva integragdo em dispositivos dedicados de resposta “inteligente”.

— Bases de Inteligéncia Artificial e de sistemas de Classificagdo como fundamento dos sistemas de

deciséo

— Integracdo e teste de sistemas mecatronicos
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METODO DE AVALIACAO

Dado o cariz aplicativo e prético da disciplina a sua avaliacio basear-se-a numa componente pratica,
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uma componente fundamentada numa prova de avaliagdo, com pesos relativos especificos.
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