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Apresentacao |

O desenvolvimento da Inteligéncia Artificial e sua presenca cada vez mais

enraizada no cotidiano da sociedade atual e em seus processos impulsionaram a
Engenharia Mecatrénica, tornando-a uma area com inumeras possibilidades
no design de sistemas e produtos ageis. Os avangos em robotica, automagao

de processos e integragao tecnoldgica representaram um ponto de inflexdo no i

setor industrial. Diante dessa situagao, a TECH decidiu langar um programa

focado nesse setor, em suas novidades e nas diretrizes necessarias para

domina-lo. Dessa forma, por meio de uma capacitagao 100% online elaborada

pelos melhores especialistas em Mecatrénica, o graduado implementara em

sua pratica os conhecimentos mais abrangentes em menos de 12 meses. B
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@ @ Acesse um Mestrado Proprio de nivel maximo

e domine a Engenharia Mecatrénica com 0s
melhores especialistas da TECH"
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O setor de tecnologia esta avancando de uma maneira acelerada. Milhdes de dolares
sao investidos neste setor a cada ano, um valor infimo comparado aos beneficios
proporcionados. Dessa forma, um dos campos emergentes que gerou maior impacto foi a
Engenharia Mecatronica, sobretudo pela versatilidade que abrange, bemn como pela ampla
variedade de aplicagbes e desafios apresentados. Em poucas palavras: tornou-se uma
oportunidade infinita para a inovagao. No entanto, também representa um desafio para
todos os profissionais envolvidos, especialmente devido ao ritmo acelerado com que a
mecanica, eletronica e informatica avangam no design de sistemas e produtos inteligentes.

Considerando isso, a TECH desenvolveu este Mestrado Préprio em Engenharia
Mecatronica, um programa completo e abrangente que inclui 0s avangos nesta area,
distribuidos em 1.500 horas do melhor contetdo tedrico, pratico e complementar. Trata-se
de uma experiéncia académica extraordindria, permitindo que o profissional explore a
natureza interdisciplinar dessa area, aprendendo as técnicas e os métodos mais eficazes
de projeto de sistemas, controle de eixos, automagao e simulagdo numérica. Além
disso, 0 aluno podera estudar de forma detalhada o processo de fabricagao assistida
de componentes, mantendo-se atualizado com os ultimos avangos nos materiais mais
eficazes do mercado atual da engenharia.

Tudo isso ao longo de 12 meses, com acesso ilimitado a uma plataforma virtual de
ultima geragao, sem horarios fixos ou aulas presenciais, oferecendo uma experiéncia
académica adaptada a total disponibilidade do aluno. O programa € ministrado em um
formato 100% online e conta com a metodologia Relearning, aspectos que permitiram
a TECH se posicionar como a melhor universidade digital do mundo. Sem duvida,
€ uma oportunidade Unica para iniciar uma capacitagao que elevara o conhecimento
e o talento do engenheiro ao mais alto nivel em uma area em plena expansao e com
grandes expectativas para o futuro, como a Engenharia Mecatrénica.

Este Mestrado Préprio em Engenharia Mecatronica conta com o conteudo mais
completo e atualizado do mercado. Suas principais caracteristicas sao:

+ O desenvolvimento de casos praticos apresentados por especialistas em Engenharia
e Tecnologia da Computagéo

+ O conteldo grafico, esquematico e extremamente Util fornece informagdes técnicas e
praticas sobre as disciplinas fundamentais para a pratica profissional

+ Contém exercicios praticos onde o processo de autoavaliagao é realizado para
melhorar o aprendizado.

+ Destaque especial para as metodologias inovadoras

+ LigGes tedricas, perguntas aos especialistas, foruns de discussdo sobre temas
controversos e trabalhos de reflexao individual

+ Disponibilidade de acesso a todo o contetdo a partir de qualquer dispositivo fixo ou
portatil com conex&o a Internet

Ao concluir este Mestrado Proprio, vocé
se destacara por seu dominio completo
da eletronica e mecéanica em apenas 12
meses’



Domine as melhores estratégias
de instrumentacao ao explorar
o desenvolvimento de variaveis
controladas no ambiente
computacional atual”

A equipe de professores deste programa inclui profissionais da area, cuja experiéncia
de trabalho é somada nesta capacitacéo, além de reconhecidos especialistas de
instituicOes e universidades de prestigio.

Através do seu conteudo multimidia, desenvolvido com a mais recente tecnologia
educacional, o profissional podera ter uma aprendizagem situada e contextual,
ou seja, em um ambiente simulado que proporcionara uma capacitagao imersiva
planejada para praticar diante de situagdes reais.

A proposta deste plano de estudos se fundamenta na Aprendizagem Baseada em
Problemas, onde o profissional devera resolver as diferentes situages da pratica
profissional que surjam ao longo do programa académico. Para isso, o profissional
contara com a ajuda de um inovador sistema de video interativo desenvolvido por
destacados especialistas nesta area.
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Implemente em suas habilidades o
manejo completo das técnicas mais
avancadas de design e prototipagem
de produtos com a TECH.

Mais de 1.500 horas do melhor
conteudo tedrico, pratico e
complementar compactado em um
conveniente formato 100% online.
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Objetivos

A TECH e sua equipe de especialistas desenvolveram este Mestrado Proprio
em Engenharia Mecatrénica, com o objetivo de proporcionar ao aluno todo o
material necessario para alcangar o mais alto nivel profissional nesta area em
apenas 12 meses. Dessa forma, por meio de 1.500 horas de materiais tedricos,
praticos e complementares baseados nas Ultimas tendéncias do mercado
informatico, vocé tera a garantia de atingir suas metas de trabalho mais exigentes.




Objetivos |09 tech

Se seus objetivos incluem dominar
a simulacdo numeérica de sistemas
mecanicos, este Mestrado Proprio
€ a opcao ideal para vocé'
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Objetivos Gerais

+ Desenvolver a base necessaria que capacite e facilite a aprendizagem versatil de
novas metodologias

+ |dentificar e analisar os principais tipos de mecanismos industriais

+ |dentificar os sensores e atuadores de um processo de acordo com sua
funcionalidade

+ Aprofundar na metodologia de projeto CAD e aplica-la a projetos mecatronicos
+ |dentificar os diferentes equipamentos envolvidos no controle dos processos industriais

+ Estabelecer a tipologia de analise e modelo de calculo FEM para reproduzir o
ensaio real de um componente mecatronico

+ Apresentar 0s elementos que integram um sistema robotico
+ Examinar os modelos matematicos que regem a mecanica de corpos multiplos

+ Definir os fundamentos dos sistemas embarcados, incluindo sua arquitetura,
componentes e aplicagdes na engenharia moderna

+ Determinar os diferentes modelos de fabricagao integrados presentes na industria

Implemente as estratégias mais
recentes no desenvolvimento

de sistemas integrados em sua
pratica por meio de um Mestrado
Proprio de alto nivel profissional”




Objetivos Especificos

Médulo 1. Maquinas e Sistemas Mecatronicos
+ Mddulo 1. Maquinas e Sistemas Mecatronicos

+ Reconhecer os diferentes métodos de transmissao e transformagéo de movimento

+ |dentificar os principais tipos de maquinas e mecanismos que permitem a
transmissao e transformag&do de movimento

-

Definir as bases para o estudo das solicitacdes estaticas e dinamicas de sistemas
mecanicos

-

Estabelecer as bases para o estudo, projeto e avaliagdo dos seguintes elementos e
sistemas mecanicos: engrenagens, eixos e arvores, rolamentos e mancais, molas,
elementos de ligagdo mecanica, elementos mecanicos flexiveis e freios e embreagens

Méddulo 2. Fabricagédo Assistida de Componentes Mecanicos em
Sistemas Mecatronicos

+ Apresentar os principios fundamentais dos sistemas mecatronicos, bem como seu
contexto dentro do desenvolvimento tecnoldgico atual

+ Estabelecer um habito de integragdo de técnicas de fabricagado assistida no dia a
dia do projeto de componentes mecanicos

+ Analisar as técnicas existentes, bem como a regulamentagao e os padroes no
desenvolvimento assistido de componentes mecanicos

+ Fundamentar os critérios de qualidade e controle necessarios para o
desenvolvimento adequado da fabricagéo
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Mddulo 3. Sensores e Atuadores
+ Reconhecer e selecionar os sensores e atuadores envolvidos em um processo
industrial de acordo com sua aplicagéo pratica

+ Configurar um sensor ou atuador com base nos requisitos técnicos propostos

+ Projetar um processo produtivo industrial com base nos requisitos técnicos propostos

Mddulo 4. Design de Sistemas Mecatronicos
+ Definir relagdes e equagdes para criar modelos paramétricos que se adaptem a
mudancas no design de forma agil

+ Encontrar e usar recursos disponiveis de fabricantes de componentes mecatronicos
ou repositorios e inclui-los no design para aumentar a produtividade

+ Desenvolver pegas de chapa dobrada de forma eficiente

+ Gerar desenhos técnicos e planos detalhados a partir de modelos 3D de pecas e
montagens

Mddulo 5. Controle de Eixos, Sistemas Mecatronicos e Automacgao
+ |dentificar os elementos que comp&em os controladores dos sistemas industriais,
relacionando sua fungao com os elementos dos processos de automacgao

+ Configurar e programar um controlador com base nos requisitos técnicos
propostos no processo

+ Trabalhar com as caracteristicas especiais da automagéo de maquinas

+ Projetar um processo produtivo industrial com base nos requisitos técnicos propostos
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Médulo 6. Calculo Estrutural de Sistemas e Componentes Mecanicos
+ Estabelecer o modelo de material mais adequado para representar o
comportamento de um material sob suas condi¢bes de teste

+ Definir as condigdes de contorno que representam um teste real

+ Determinar os resultados necessdrios em um calculo por elementos finitos para
avaliar a viabilidade de um design

Maédulo 7. Robética Aplicada a Engenharia Mecatronica
+ |dentificar os componentes que fazem parte de um robo

+ Fundamentar os principios matematicos usados no estudo da cinematica e
dindmica de um robd
+ Concretizar a formulagdo mecénica usada na analise e design de um rob6

+ Desenvolver técnicas de planejamento de trajetdrias usadas no controle cinematico
+ Analisar o controle dinamico linear de um motor CC
Médulo 8. Simulagao Numérica de Sistemas Mecanicos

+ Desenvolver as equacdes cinematicas de sistemas multicorpo e as equagoes
dinamicas de sistemas multicorpo

+ Selecionar um modelo adequado de contato ou colisao
+ Simular transmissdes de movimento usando software comercial

+ Simular sistemas robdticos usando software comercial
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Mod6Rs928istemas Embarcados
+ Aprofundar o estudo e andlise de microprocessadores, incluindo arquiteturas,

conjuntos de instrugoes e estratégias de programacao especificas para
microprocessadores embarcados

Desenvolver habilidades no design e implementacao de sistemas embarcados
em tempo real, abordando aplicagdes como controle de processos industriais,
filtragem de sinais, deteccéo de padroes e aquisicéo de dados em tempo real

Desenvolver competéncias no design e programacao de hardware programavel,
como FPGAs, e no uso de computadores de placa Unica (SBCs) para a criagdo de
sistemas embarcados

Desenvolver habilidades para projetar, desenvolver e implantar solugoes de IoT,
incluindo a conexao de dispositivos embarcados a nuvem, gerenciamento de dados
e criagdo de aplicativos loT

Mddulo 10. Integracao de Sistemas Mecatronicos

*

*

*

*

Avaliar as possibilidades de fabricagdo integrada disponiveis atualmente

Analisar os diferentes tipos de redes de comunicacéo disponiveis e avaliar qual tipo
de rede de comunicagao é mais adequado em determinados cenarios

Examinar os sistemas de interface homem-magquina que permitem o controle e
supervisao centralizada dos processos, verificando seu funcionamento

Fundamentar as novas tecnologias de fabricacdo baseadas na industria 4.0

Integrar os diferentes equipamentos de controle envolvidos nos sistemas
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Competencias

Um dos principais elementos de cada um dos programas oferecidos pela TECH
€ a implementacao de habilidades que permitam que o aluno se destaque como
profissional altamente especializado em sua drea de estudo. Portanto, a conclusao
deste programa ajudara o engenheiro a dominar perfeitamente as competéncias
proprias dos melhores especialistas em mecatronica. Tudo isso por meio de um
excelente conteldo tedrico e pratico, 0 mais avangado e atualizado do momento,
desenvolvido por especialistas do setor.
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Uma experiéncia académica que proporcionara
0S conhecimentos necessarios para administrar
sistemas mecatronicos com as técnicas mais
avancadas da atualidade”
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*

*

Competéncias gerais

Gerar habilidade de redacéo e interpretac@o de documentagao técnica

Avaliar e analisar os esforgos aos quais os principais tipos de sistemas e elementos
mecanicos estao sujeitos

Selecionar e configurar o tipo de sensor e atuador necessario que participa de um
processo com base no parametro a ser medido ou controlado

Gerar eshogos bem definidos como base para operagoes de design

Selecionar e programar 0s equipamentos mecatronicos que participam de um
processo com base na maquina ou processo a ser automatizado

Resolver, utilizando ferramentas de engenharia baseadas no método de elementos
finitos, uma andlise representativa de um teste real

Analisar os modelos matematicos usados na analise e design de um robd
Compilar as técnicas de integragao numérica usadas para resolver problemas
dinémicos

Analisar as principais arquiteturas e linguagens de programacao usadas no design
de sistemas embarcados

Fundamentar as possibilidades de integragao de sistemas por meio de
comunicagoes industriais
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Competéncias especificas

+ Projetar um processo industrial e estabelecer os requisitos de funcionamento do mesmo
+ Utilizar efetivamente as técnicas de design de sdlidos e superficies

+ Criar montagens complexas utilizando relagdes de posicao

+ Explorar a automacgao de maquinas

+ Projetar um processo industrial e estabelecer os requisitos de funcionamento do mesmo
+ Analisar criticamente os resultados obtidos de um calculo por elementos finitos

+ Desenvolver métodos de controle utilizados em um rob6

+ Modelar sistemas mecanicos usando software de simulagdo multicorpo

+ Explorar as aplicagtes especificas de sistemas embarcados em diversos campos
da engenharia, como controle de processos, automacgao industrial, comunicacdes e
processamento de sinais

+ Examinar as diferentes possibilidades de supervisao existentes nos processos

Por meio de estudos de casos reais,
VoCé trabalhara no fortalecimento da
resolucdo de conflitos, uma habilidade
essencial no local de trabalho atual”
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Direcao do curso

A TECH se empenha ao maximo para reunir as melhores equipes de professores. Esta é
uma caracteristica que garante uma experiéncia académica de alto nivel, considerando
que o apoio de profissionais renomados viabiliza a oferta de um contelido excepcional.
Para este Mestrado Préprio, selecionamos uma equipe de engenheiros multidisciplinares,

totalmente qualificados na gestéo de tecnologias mecanicas, eletronicas, computacionais e
de automacao industrial.
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A equipe de professores deste Mestrado Proprio
proporcionara uma visao multidisciplinar a sua
carreira, abrangendo mecanica, eletronica e
computacgao industrial em um unico programa”
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Palestrante internacional convidado

Com uma extensa trajetdria na industria de Tecnologia, Hassan Showkot € um reconhecido
Engenheiro de Computagao altamente especializado na implementagao de solugdes robéticas
avangadas em uma variedade de setores. Além disso, se destaca por sua visao estratégica para
gerir equipes de trabalho multidisciplinares e liderar projetos voltados para as necessidades
especificas dos clientes.

Dessa forma, desempenhou suas fungdes em empresas de referéncia internacional como
Huawei e Omron Robotics and Safety Technologies. Entre seus principais feitos, destaca-se a
criagdo de técnicas inovadoras para melhorar tanto a confiabilidade quanto a seguranga dos
sistemas robéticos. Ao mesmo tempo, isso permitiu que diversas empresas aprimorassem
Seus processos operacionais e automatizassem tarefas complexas e rotineiras, que vao desde
a gestao de inventarios até a fabricacdo de componentes. Como resultado, as instituicdes
conseguiram reduzir os erros humanos em suas cadeias de trabalho e aumentar sua
produtividade significativamente.

Além disso, liderou a Transformacao Digital de diversas entidades que precisavam aumentar
sua competitividade no mercado e garantir sua sustentabilidade a longo prazo. Por isso, integrou
ferramentas tecnoldgicas emergentes como Inteligéncia Artificial, Machine Learning, Big Data,
Internet das Coisas e Blockchain. Gragas a isso, as organizagdes passaram a utilizar sistemas
de anadlise preditiva para antecipar tanto tendéncias quanto necessidades, algo essencial para
se adaptar a um ambiente empresarial em constante evolugéo. Isso também contribuiu para
otimizar a tomada de decisdes estratégicas informadas, baseadas em grandes volumes de
dados e até mesmo em padrdes.

Além disso, sua capacidade para gerenciar iniciativas com grupos interdisciplinares foi essencial
para impulsionar a colaboragao entre os diferentes departamentos das corporagdes. Como
resultado, promoveu uma cultura institucional baseada tanto em inovagao quanto em exceléncia
e melhoria continua. Sem duvida, isso trouxe para os negdcios uma vantagem competitiva
substancial.
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Sr. Hassan Showkot

+ Diretor da Omron Robotics and Safety Technologies em lllinois, EUA

+ Gerente de programa na Seminet, San Jose, Costa Rica

+ Analista de sistemas na Corporacion Miriam INC, Lima, Lima

+ Engenheiro de software na Huawei, Shenzhen

+ Mestrado em Tecnologia de Engenharia na Purdue University, Purdue, EUA

+ Mestrado em Administragdo de Empresas com especializagdo em Gerenciamento de Projetos,
Universidade Purdue, Lima

*

Bacharel em Ciéncia da Computacéo e Engenharia pela Universidade Shahjalal de Ciéncia e
Tecnologia

Gracas a TECH, vocé pode
aprender com os melhores
profissionais do mundo

m
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Direcao

Dr. José Angel Lépez Campos

+ Especialista em design e simulagdo numérica de sistemas mecanicos
Engenheiro de célculo na ITERA TECNICA S.L.
Doutorado em Engenharia Industrial pela Universidade de Vigo
Mestrado em Engenharia de Automagao pela Universidade de Vigo
Mestrado em Engenharia de Veiculos de Competigao pela Universidade Antonio de Nebrija
Especialista na MEF pela Universidade Politécnica de Madrid

Graduado em Engenharia Mecénica pela Universidade de Vigo

Professores
Sr. Javier Breton Rodriguez Sra. Sofia Suarez Garcia
+ Especialista em Engenharia Industrial + Pesquisadora e especialista em Engenharia Industrial
+ Engenheiro Técnico Industrial na FLUNCK S.A. + Engenheira Mecanica em preparagao e calculo de modelos pelo Método de Elementos
+ Engenheiro técnico industrial no Ministério da Educagéo e Ciéncias do Governo da Finitos na Universidade de Vigo
Espanha + Assistente de ensino em varias disciplinas de graduagao

*

+ Docente na area de Engenharia de Sistemas e Automacéo da Universidade de La Rioja Mestrado em Engenharia Industrial pela Universidade de Vigo
+ Engenheiro Técnico Industrial pela Universidade de Zaragoza + Graduada em Engenharia Mecanica pela Universidade de Vigo

+ Engenheiro Industrial pela Universidade de La Rioja



Sr.

*

*

*

*

*

Sr.

-

*

César Pelaez Rodriguez
Especialista em Tecnologias da Informagdo e Comunicacao

Visiting Assistant in Research na Universidade de Yale

Engenheiro de P&D na SEADAM - Valladolid

Pesquisador em diversos projetos da Universidade de Alcala de Henares

Formado em Engenharia de Tecnologias Industriais pela Universidade de Valladolid
Mestrado em Engenharia Industrial pela Universidade de Valladolid

Colaborador em diversas publicagdes cientificas

David Agudo del Rio
Especialista em Mecanica, Energia e Sustentabilidade

Engenheiro de Simulagdo na CTAG-IDIADASAFETY Technology

Engenheiro de Simulagdo na MAKROSS Simulation and Testing

Engenheiro Técnico Industrial no Centro Tecnoldgico Granito

Pesquisador na Universidade de Vigo

Formado em Engenharia Mecanica pela Universidade Catdlica de Avila

Especializagdo em Engenharia Técnica Industrial e Mecanica pela Universidade de Vigo

Mestrado em Energia e Sustentabilidade pela Universidade de Vigo

. Jacobo Gonzélez Baldonado

Especialista em Tecnologias Industriais e Engenharia Matematica

Docente de varias disciplinas do Curso de Engenharia Mecanica

Professor Assistente e pesquisador pré-doutoral universitario

Doutor em Engenharia pela Universidade de Vigo

Formado em Engenharia em Tecnologias Industriais pela Universidade de Vigo

Mestrado em Engenharia Matematica pela Universidade de Vigo

Dr.

*

*

*

*

*
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Abraham Segade Robleda
Especialista em Mecanica e Intensificagdo em Maquinas

Professor Titular de Engenharia Industrial

Doutorado em Engenharia Industrial

Formado em Engenharia Industrial

Especialista em Teoria e Aplicagado Pratica de Elementos Finitos

Estudos Avangados em Anélise de Sistemas Mecanicos, Energéticos e de Fluidos

. Carlos Elvira Izurrategui

Especialista em Engenharia Elétrica e em Sistemas e Automagao

Subdiretor da Segéo de Engenharia Industrial do Centro de Ensino Cientifico e Técnico da
Universidade de La Rioja

Diretor do Centro de Ensino Cientifico e Técnico da Universidade de La Rioja
Professor Universitario Titular em diversos programas de mestrado e graduagao
Engenheiro Industrial pela Universidade de Cantabria

Engenheiro Técnico Industrial (com especializagdo em Eletricidade) pela Universidade de
Zaragoza

Diretor de varios projetos de pesquisa docente

. Cosmin Madalin Marina

Pesquisador e especialista em Engenharia de Computagao

Graduado em Engenharia de Computacao pela Universidade de Alcala
Mengdo em Computacado pela Universidade de Alcald

Mestrado em Pesquisa em Inteligéncia Artificial pela UNED

Curso de Extensdo Universitaria: Andlise funcional
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Estrutura e conteudo

Tanto o desenvolvimento do conteudo quanto a estruturagao deste Mestrado Proprio
foram realizados pela equipe de professores. Gracas a isso, conseguimos elaborar
um programa de alto nivel que consiste em mais de 1.000 horas do melhor contetdo
tedrico, pratico e complementar, concentrado em um conveniente formato 100% online.
Dessa forma, o aluno podera expandir seus conhecimentos em Engenharia Mecatrénica
de forma adaptada, permitindo a compreensao detalhada dos mais recentes avancos em
integragao, desenvolvimento e fabricagdo, contando com um horario totalmente adaptado
a sua disponibilidade.
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Conecte-se em qualquer lugar e
momento com um programa que
se adapta as suas necessidades”
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Mddulo 1. Maquinas e Sistemas Mecatronicos 1.8.  Elementos de uniéo mecanicos

1.1.  Sistemas de transformagéo de movimento 181 Tipos de unides

. ) o 1.8.2  Design de conexdes ndo permanentes
1.1.1  Transformacéo circular completa: alternativo circular

1.1.2  Transformacéo circular completa: continuo retilineo 183 Design de conexGes permanentes
1.1.3  Movimento intermitente

1.1.4  Mecanismos de linha reta

1.9.  Transmissdes por elementos flexiveis
1.9.1  Correias

115  Mecanismos de parada 19.2  Correntes de rolos

19.3  Cabos metalicos

194  Eixos flexiveis

1.2, Maquinas e mecanismos: transmissao de movimento
121 Transmisséo de movimento linear
1.2.2  Transmisséo de movimento circular
1.2.3  Transmisséo de elementos flexiveis: correias e correntes

1.10. Freios e embreagens
1.10.1 Classes de freios/embreagens
1.10.2 Materiais de fricgéo
1.10.3 Calculo e dimensionamento de embreagens

1.3, Solicitagdes de maquinas

1.3.1  Solicitagdes estaticas ) ) ) )
139 Critérios de falha 1.10.4 Cdlculo e dimensionamento de freios

133  Fadiga em maquinas

Médulo 2. Fabricagdo Assistida de Componentes Mecanicos em Sistemas

1.4.  Engrenagens Mecatronicos

1.41  Tipos de engrenagens e métodos de fabricagao
142  Geometria e cinematica

1.43  Trens de engrenagens

1.4.4  Andlise de forgas

2.1. Fabricagdo mecanica em sistemas mecatronicos

211 Tecnologias de fabricagdo mecanica

2.1.2  Fabricagdo mecanica na industria mecatronica
145  Resisténcia de engrenagens 2.1.3  Avangos na fabricagdo mecanica na industria mecatronica
15 Eixos e arvores 2.2.  Processos de remogao de material

151 Esforcos nos eixos 2271  Teoria de corte de metal

1.5.2  Projeto de eixos e rvores 2.2.2  Processos de usinagem tradicionais
15.3 Rotodindmica 2.2.3  CNC e automagao na fabricagao
1.6. Rolamentos e mancais 2.3. Tecnologias de conformagao de chapa
1.6.1  Tipos de rolamentos e mancais 2.3.1  Tecnologias de corte de chapa: laser, dgua e plasma
1.6.2  Célculo de rolamentos 2.3.2  Critérios de selecao de tecnologia
1.6.3  Critérios de selegéo 233  Dobra de chapa
16.4  Técnicas de montagem, lubrificagdo e manutengéo 2.4.  Processos de abrasdo
1.7. Molas 247  Técnicas de fabricagdo por abrasdo
1.7.1  Tipos de molas 2.4.2  Ferramentas abrasivas
1.7.2  Molas helicoidais 2.4.3  Processos de jateamento e jato de areia

1.7.3  Armazenamento de energia por meio de molas



2.5.

2.6.

2.7.

2.8.

2.9.

2.10.

Tecnologias avancgadas em fabricagao mecanica

2.5.1  Fabricagao aditiva e suas aplicagdes

2.5.2  Microfabricagéo e nanotecnologia

2.5.3  Fabricagao por eletroerosao

Técnicas de prototipagem rapida

2.6.1  Impressao 3D na prototipagem rapida

2.6.2  Aplicagbes na prototipagem rapida

2.6.3  Solugdes em impressdo 3D

Projeto para fabricagdo em sistemas mecatronicos
2.7.1  Principios de design voltados para a fabricacéo
2.7.2  Otimizagao topoldgica

2.7.3  Inovagdo em design para fabricagdo em sistemas mecatronicos
Tecnologias de conformagao de plasticos

2.8.1  Processos de moldagem por injecao

2.82  Moldagem por sopro

2.8.3  Moldagem por compresséo e transferéncia
Tecnologias avangadas em conformagao de plasticos
291  Metrologia

292  Unidades de medida e padroes internacionais
2.9.3 Instrumentos e ferramentas de medigéo

29.4  Técnicas avangadas em metrologia

Controle de qualidade

2.10.1  Métodos de medicéo e técnicas de amostragem
2.10.2  Controle Estatistico de Processo (CEP)

2.10.3 Normas e padroes de qualidade

2.10.4 Gestdo da Qualidade Total (TQM)
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Mddulo 3. Sensores e Atuadores

3.1.

3.2.

3.3.

3.4.

3.5.

Sensores

3.1.1  Selegao de sensores

3.1.2  Os sensores em sistemas mecatronicos

3.1.3  Exemplos de aplicagéo

Sensores de presenga ou proximidade

3.2.1  Finais de curso: principio de funcionamento e caracteristicas técnicas

3.2.2  Detectores indutivos: principio de funcionamento e caracteristicas técnicas
3.2.3  Detectores capacitivos: principio de funcionamento e caracteristicas técnicas
3.2.4  Detectores Opticos: principio de funcionamento, caracteristicas técnicas
3.2.5  Detectores ultrassonicos: principio de funcionamento e caracteristicas técnicas
3.2.6  Critérios de selegao

3.2.7  Exemplos de aplicagéo

Sensores de posigéo

3.3.1  Encoder incrementais: principio de funcionamento e caracteristicas técnicas
3.3.2  Encoder absolutos: principio de funcionamento e caracteristicas técnicas
3.3.3  Sensores laser: principio de funcionamento e caracteristicas técnicas

3.3.4  Sensores magnetostrictivos e potenciémetros lineares

3.3.5  Critérios de selegdo

3.3.6  Exemplos de aplicagao

Sensores de temperatura

3.4.1  Termostatos: principio de funcionamento e caracteristicas técnicas

3.4.2  Termorresisténcias: principio de funcionamento e caracteristicas técnicas
3.4.3  Termopares: principio de funcionamento e caracteristicas técnicas

3.44  Pirdbmetros de radiagdo: principio de funcionamento e caracteristicas técnicas
3.4.5  Critérios de selegao

3.4.6  Exemplos de aplicagdo

Sensores para a medida de varidveis fisicas em processos e maquinas

3.5.1  Pressdo: principio de funcionamento

3.5.2  Caudal: principio de funcionamento

3.5.3  Nivel: principio de funcionamento

3.54  Sensores para outras varidveis fisicas

3.5.5  Critérios de selegdo

3.5.6  Exemplos de aplicagéo
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3.6.

3.7.

3.8.

3.9.

3.10.

Atuadores
3.6.3
3.64
3.6.5
Atuadores elétricos

3.7.1  Relés e contatores: principio de funcionamento e caracteristicas técnicas

Selecdo de atuadores
Os atuadores nos sistemas mecatrénicos
Exemplos de aplicagéo

3.7.2  Motores rotativos: principio de funcionamento e caracteristicas técnicas
3.7.3  Motores de passo: principio de funcionamento e caracteristicas técnicas
3.7.4  Servomotores: principio de funcionamento, caracteristicas técnicas
3.7.5  Critérios de selegao

3.7.6  Exemplos de aplicagao

Atuadores pneumaticos
3.8.1  Valvulas e servovalvulas: principio de funcionamento e caracteristicas técnicas

3.8.2  Cilindros pneumaticos: principio de funcionamento e caracteristicas técnicas

3.8.3  Motores pneumaticos: principio de funcionamento e caracteristicas técnicas
3.84  Fixagdo a vacuo: principio de funcionamento, caracteristicas técnicas

3.8.5  Critérios de selegdo

3.8.6  Exemplos de aplicagéo

Atuadores hidraulicos
3.9.1  Valvulas e servovalvulas: principio de funcionamento e caracteristicas técnicas

3.9.2  Cilindros hidraulicos: principio de funcionamento e caracteristicas técnicas
3.9.3  Motores hidraulicos: principio de funcionamento e caracteristicas técnicas
3.9.4  Critérios de selegdo

39.5 Exemplos de aplicagao

Exemplo de aplicagé@o de sele¢éo dos sensores e atuadores no projeto de uma maquina
3.10.1 Descrigdo da maquina a ser projetada

3.10.2 Selegao de sensores

3.10.3 Selegdo de atuadores

Maédulo 4. Design de Sistemas Mecatrénicos

4.1.

4.2.

4.3.

4.4.

4.5.

4.6.

4.7.

0 CAD na engenharia
411  CAD em Engenharia

4.1.2  Design paramétrico em 3D
413  Tipos de software no mercado
41.4  SolidWorks. Inventor

Ambiente de trabalho
421 0 ambiente de trabalho

422  Menus
423  Visualizagao
424  Configurages padrédo do ambiente de trabalho

Design e estrutura de trabalho

4.3.1  Design assistido por computador em 3D

432  Metodologia de design paramétrico

433  Metodologia de design de conjuntos de pegas. Montagens
Croquis

447  Bases do design de croquis

4.42  Criagao de croquis em 2D

443  Ferramentas de edigao de croquis

444  Dimensionamento e relagdes no croquis
4.45  Criagao de croquis em 3D

Operagdes de design mecanico
451  Metodologia de design mecéanico

4.5.2  Operagoes de design mecanico
453  Outras operagoes
Superficies

4.6.1  Criagdo de superficies

4.6.2  Ferramentas para criagéo de superficies
4.6.3  Ferramentas para edi¢éo de superficies
Montagens

471  Criagao de montagens

472  Asrelagbes de posigéo

473  Ferramentas para criagdo de montagens



4.8.  Normalizagao e tabelas de design. Variaveis
481  Biblioteca de componentes. Toolbox
482  Repositérios online/fabricantes de elementos
483  Tabelas de design
49. Chapa dobrada
49.1  Modulo de chapa dobrada em software CAD
49.2  Operagbes em chapa metdlica
493  Desenvolvimentos para corte de chapa
4.10. Geragdo de planos
4.10.1 Criagéo de planos
4.10.2 Formatos de desenho
4.10.3 Criagao de vistas
4.10.4 Dimensionamento
4.10.5 Anotagdes
4.10.6 Listas e tabelas

Maédulo 5. Controle de Eixos, Sistemas Mecatronicos e Automagao

51.  Automagao dos processos produtivos
51.1  Automagao dos processos produtivos
51.2  Classificagao dos sistemas de controle
51.3 Tecnologias utilizadas
51.4  Automagdo de maquinas e/ou processos
5.2.  Sistemas mecatronicos: elementos
521  Os sistemas mecatronicos
522 0 autémato programavel como elemento de controle de processos discretos
523 0O regulador como elemento de controle de processos continuos
524  Controladores de eixos e robds como elementos de controle de posigao
5.3.  Controle discreto com autématos programaveis (PLCs)
53.1  Ldgica com fio vs. l6gica programada
532  Controle com PLCs
533  Campo de aplicagao dos PLCs
534  Classificagdo dos PLCs
5.3.5  Critérios de selegao
536  Exemplos de aplicagao

5.4.

5.5.

5.6.

5.7.

5.8.

5.9.
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Programacéo do PLC

541  Representagao de sistemas de controle

5.4.2  Ciclo de funcionamento

543 Possibilidades de configuragéo

54.4  |dentificagdo de varidveis e atribuicdo de enderecos
54.5 Linguagens de programacgao

54.6  Conjunto de instrugdes e software de programagao
547  Exemplo de programagao

Meétodos de descrigdo de automatismos sequenciais

551  Design de automatismos sequenciais

552  GRAFCET como método de descri¢éo de automatismos sequenciais
553 Tipos de GRAFCET

554  Elementos de GRAFCET

555  Simbologia padronizada

556  Exemplos de aplicagao

GRAFCET estruturado

56.1  Design estruturado e programacéo de sistemas de controle
56.2 Modos de operagao

56.3  Seguranga

5.6.4  Diagramas GRAFCET hierarquizados

56.5 Exemplos de design estruturado

Controle continuo por meio de reguladores

57.1  Reguladores industriais

5.7.2  Campo de aplicagdo dos reguladores. Classificagdo
5.7.3  Critérios de selegao

57.4  Exemplos de aplicagéo

Automagao de maquinas

58.1  Aautomagao de maquinas

582  Controle de velocidade e posigao

583  Sistemas de seguranga

5.8.4  Exemplos de aplicagao

Controle de posigéo por controle de eixos

59.1  Controle de posi¢ao

59.2  Campo de aplicagéo dos controladores de eixos. Classificagéo
59.3  Critérios de selegéo

59.4  Exemplos de aplicagao
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510. Exemplo de aplicagéo de sele¢éo dos equipamentos no projeto de uma magquina 6.6. Contato
5.10.1 Descricdo da maquina a ser projetada 6.6.1  Contatos lineares
510.2 Selegdo de equipamentos 6.6.2  Contatos néo lineares
510.3 Aplicagdo resolvida 6.6.3  FormulagGes para a resolugao do contato: Lagrange, Penalty

6.6.4  Preprocessamento e pos-processamento do contato
6.6.5  Exemplos de aplicagdo

Modulo 6. Calculo Estrutural de Sistemas e Componentes Mecanicos

6.1.  Método dos Elementos Finitos 6.7. Conectores
6.1.1 O método dos Elementos Finitos 6.7.1  Conexdes parafusadas
6.1.2  Discretizagao e convergéncia da malha 6.7.2  Vigas
6.1.3  Fungbes de forma. Elementos lineares e quadraticos 6.7.3  Pares cinematicos: rotagéo e translagéo
6.1.4  Formulagao para barras. Método matricial de rigidez 6.7.4  Exemplo de aplicagdo. Cargas sobre conectores
6.1.5  Problemas ndo lineares. Fontes de ndo linearidade. Métodos iterativos 6.8.  Solver. Resolucéo do problema
6.2.  Andlise estatica linear 6.8.1  Parametros de resolugdo
6.2.1  Preprocessamento: geometria, material, malha, condigbes de contorno: forgas, 6.8.2  Convergéncia e definicdo de residuos
pressoes, cargas remotas

6.8.3  Exemplos de aplicagao
6.2.2  Solugdo

6.2.3  Pds-processamento: mapas de tensdes e deformagdes
6.2.4  Exemplos de aplicagéo
6.3. Preparagao de geometria
6.3.1  Tipologias de arquivos de importagao
6.3.2  Preparagédo e limpeza de geometria
6.3.3  Conversao em superficies e vigas
6.3.4  Exemplos de aplicagao
6.4.  Malhas
6.4.1  Elementos unidimensionais, bidimensionais, tridimensionais
6.4.2  Parametros de controle de malha: malha local, crescimento de malha
6.43  Metodologias de malha: malha estruturada, barrido Mddulo 7. Robdtica Aplicada a Engenharia Mecatronica
6.4.4  Parametros de qualidade de malha
6.4.5 Exemplos de aplicagao
6.5, Modelagem de materiais
6.5.1  Materiais elastico-lineares

6.9. Pds-processamento
6.91  Mapeamento de tensées e deformacgdes. Isosuperficies
6.9.2  Forgas em conectores
6.9.3  Coeficientes de seguranga
6.94  Exemplos de aplicagao
6.10. Analise de vibragtes
6.10.1 Vibragdes: rigidez, amortecimento, ressonancia
6.10.2 Vibragdes livres e vibragoes forcadas
6.10.3 Analise no dominio temporal ou dominio de frequéncia
6.10.4 Exemplos de aplicagdo

7.1. Orobo
711 Orobd
7.1.2  Aplicagdes dos robds

7.1.3  Classificagéo dos robds

6.5.2  Materiais elasto-plasticos. Critérios de plasticidade 714 Estrutura mecanica de um robd

6.5.3  Materiais hiperelasticos. Modelos em hiperelasticidade isotrépica: Mooney Rivlin,

Yeoh, Ogden, Arruda-Boyce 7.1.5  Especificagdes de um robd

6.54  Exemplos de aplicagao



7.2.

7.3.

7.4.

7.5.

7.6.

7.7.

7.8.
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Componentes tecnologicos 7.9.  Controle dinamico linear monoarticular

7.2.1  Atuadores elétricos, pneumaticos e hidraulicos 7.9.1  Técnicas de controle

7.2.2  Sensores internos e externos ao robd 7.9.2  Sistemas dinamicos

7.2.3  Sistemas de visédo 7.9.3  Modelo de fungado de transferéncia e representagéo no espago de estado
7.2.4  Selegdo de motores e sensores 7.9.4  Modelo dinamico de um motor de corrente continua
7.2.5  Elementos terminais e garras 7.9.5  Controle de um motor de corrente continua
Transformacgdes 7.10. Programagao

7.3.1  Arquitetura de um rob6 7.10.1  Sistemas de programagéao

7.3.2  Posicéo e orientagéo de um solido 7.10.2 Linguagens de programagao

7.3.3  Angulos de orientacéo de Euler 7.10.3 Técnicas de programagao

7.34  Matrizes de transformagao homogéneas

Cinematica de posigao e orientagao

Médulo 8. Simulagdo Numeérica de Sistemas Mecanicos

7.4.1  Formulagao de Denavit-Hartenberg 8.1.  Mecanica do solido rigido

7.42  Problema cinematico direto 8.1.1  Mecanica plana do solido rigido

7.43  Problema cinemético inverso 8.1.2  Orientagdo em 3D

Cinematica de velocidades e aceleragdes 8.1.3  Mecanica tridimensional do sdlido rigido
7.5.1  Velocidade e aceleragédo de um solido 8.2.  Os sistemas multibody

7.5.2  Matriz jacobiana 8.21  Os sistemas multibody

7.5.3  Configuracdes singulares 8.2.2  Mobilidade e graus de liberdade
Estatica 8.2.3  Pares cinematicos, tipos e efeitos

7.6.1  Equagbes de equilibrio de forgas e momentos 8.24  Redundancia de restricoes

7.6.2  Calculo da estética. Método recursivo 8.3.  Cinematica de sistemas multibody

7.6.3  Andlise da estatica através da matriz jacobiana 831  Movimento com restricbes

Dinadmica 8.3.2  Problema de posicéo inicial

7.7.1  Propriedades dindmicas de um sélido 8.3.3  Meétodo de Newton-Raphson

7.7.2  Formulagdo de Newton-Euler 8.3.4  Deslocamento finito

7.7.3  Formulagdo de Lagrange-Euler 8.4.  Velocidade e aceleracdo em sistemas multibody
Controle cinematico 8.4.1  Matrizjacobiana

7.8.1  Planejamento de trajetorias 8.42  Cinematica direta

7.8.2  Interpoladores no espaco articular 8.4.3  Cinematica inversa

7.8.3  Planejamento de trajetérias no espago cartesiano 8.5.  Ferramentas avancadas para o estudo de cinematica de sistemas em 3D
8.51  Asrelagdes cinematicas em 3D
8.5.2  Matrizes de transformacgéo
8.5.3  Arepresentagdo de Denavit Hartenberg
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8.6.

8.7.

8.8.

8.9.

8.10.

Dinamica geral de sistemas multibody

8.6.1  Equagbes de Newton-Euler

8.6.2  Equacgdes de Lagrange

8.6.3  Equagdes de restricao

Ferramentas de simulagao de sistemas multibody

8.7.1  Simulagdo mediante métodos explicitos e implicitos
8.7.2  Métodos de Euler

8.7.3  Familia de métodos Runge-Kutta

8.7.4  Estabilidade e preciséo

Contato e detecgao de colisdes

8.8.1  Modelos de contato

8.8.2  Modelos de penalizagéo

8.8.3  Implementagao do problema do contato em simulagado
Simulagao de elementos flexiveis

8.9.1  Cinematica de solidos deformaveis

8.9.2  Equacdes de equilibrio

8.9.3  Principio de trabalhos virtuais

Ferramentas de otimizagdo aplicadas a sistemas multibody
8.10.1 Formulagéo de problemas de otimizagao

8.10.2 Métodos de otimizagéo aplicados a sistemas multibody
8.10.3 Sintese de mecanismos através de otimizagdo

Mddulo 9. Sistemas Embarcados

9.1.

9.2.

Os sistemas embarcados na engenharia

9.1.1  Os sistemas embarcados
9.1.2  Os sistemas embarcados na engenharia
9.1.3  Importancia dos sistemas embarcados na engenharia moderna

Microcontroladores

9.2.1  Os microcontroladores

0.2.2  Diferengas entre microcontroladores e placas de desenvolvimento
9.2.3  Microcontroladores e placas de desenvolvimento

9.2.4  Linguagens de programagao para microcontroladores

9.3.

9.4.

9.5.

9.6.

9.7.

9.8.

9.9.

9.10.

Sensores e atuadores

9.3.1  Sensores industriais

9.3.2  Atuadores industriais

9.3.3  Comunicacdo entre sensores e a unidade central
9.3.4  Controle de atuadores em sistemas embarcados
Sistemas embarcados para controle em tempo real

9.4.1  Sistema de tempo real forte (hard real time)
9.4.2  Sistemas de tempo real suave (soft real time)
9.43  Programagao de sistemas em tempo real

Sistemas embarcados para processamento digital de sinais

9.5.1  Processamento Digital de Sinais (DSP)

9.52  Projeto de algoritmos de DSP em sistemas embarcados

9.5.3  Aplicagbes de DSP em engenharia através de sistemas embarcados
Hardware programavel em sistemas embarcados

9.6.1  Alodgica programavel e FPGAs

9.6.2  Projeto de circuitos logicos em hardware programavel

9.6.3  Tecnologias de hardware programavel

Computadores de placa Unica (SBC)

9.7.1  Partes de computadores de placa unica

9.7.2  Principais arquiteturas

9.7.3  Computadores de placa Unica vs computadores de mesa
Sistemas embarcados na Internet das Coisas (IoT)

9.8.1 Internet das Coisas (loT)

9.8.2 Integragao de Sistemas Embarcados em loT

9.8.3  Sensores e dispositivos loT

9.8.4  Casos de uso e aplicagdes praticas

Seguranga e confiabilidade em sistemas embarcados

9.9.1  Ameagas e vulnerabilidades em sistemas embarcados
9.9.2  Design seguro e praticas de codificagéo
9.9.3  Manutengao e atualizagdes de segurancga

Comunicagao e conectividade de sistemas embarcados
9.10.1
9.10.2 Redes de sensores e comunicagédo sem fio
9.10.3

Protocolos de comunicagdo para sistemas embarcados

Integragdo com a internet e a nuvem



Mddulo 10. Integracdo de Sistemas Mecatronicos

10.1.

10.2.

10.3.

10.4.

10.5.

10.6.

Sistemas de fabricagao integrados

10.1.17  Os sistemas de fabricagao integrados

10.1.2  As comunicagées industriais na integracéo de sistemas
10.1.3 Integragéo de equipamentos de controle nos processos produtivos
10.1.4 Novo paradigma de produgéo: industria 4.0.

Redes de comunicagéo industrial

10.2.1  As Comunicagdes industriais. Evolugao

10.2.2  Estrutura das redes industriais

10.2.3 Situagao atual das comunicagdes industriais

Redes de comunicagao ao nivel da interface com o processo
10.3.1 AS-i: elementos

10.3.2 10-Link: elementos

10.3.3 Integracao dos equipamentos

10.3.4 Critérios de selecdo

10.3.5 Exemplos de aplicagao

Redes de comunicagao ao nivel de controle e regulagéo

10.4.1 Asredes de comunicagao ao nivel de controle e regulagéo
10.4.2 Profibus: elementos

10.4.3 Canbus: elementos

10.4.4 Integracdo dos equipamentos

10.4.5 Critérios de selegcao

10.4.6 Exemplos de aplicagao

Redes de comunicagao ao nivel de supervisao e controle centralizado
10.5.1 Redes ao nivel de superviséo e controle centralizado

10.5.2
10.5.3
10.5.4
10.5.5

Profinet: elementos

Ethercat: elementos
Integragao dos equipamentos
Exemplos de aplicagéo

Sistemas de superviséo e controle de processos

10.6.1
10.6.2
10.6.3

Os sistemas de supervisdo e controle de processos
Interfaces homem-maquina (HMI)
Exemplos de utilizagao

10.7.

10.8.

10.9.
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Painéis de operador

10.7.17 0 painel de operador como interface homem-maquina
10.7.2 Painéis de membrana

10.7.3 Painéis tateis

10.7.4 Possibilidades de comunicagao dos painéis de operador
10.7.5 Critérios de selegao

10.7.6  Exemplos de aplicagéo

Pacotes SCADA

10.8.1  Os pacotes SCADA como interface homem-maquina
10.8.2 Critérios de selegéo

10.8.3 Exemplos de aplicagado

Industria 4.0. A fabricagdo inteligente

10.9.1 Industria 4.0.

10.9.2 Arquitetura das novas fabricas

10.9.3 Tecnologias da industria 4.0.

10.9.4 Exemplos de fabricagao baseados em industria 4.0.

tecn

10.10. Exemplo de aplicagao integragao de equipamentos em um processo automatizado

10.10.1 Descrigéo do processo a automatizar
10.10.2 Selecéo de equipamentos de controle
10.10.3 Integragdo dos equipamentos

Acesse mais de 1.000 horas de conteudo
multidisciplinar e revolucione a Engenharia
Mecatronica com o conhecimento mais
avancado e atualizado da industria”
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Este curso oferece uma maneira diferente de aprender. Nossa metodologia
¢ desenvolvida através de um modo de aprendizagem ciclico: o Relearning.
Este sistema de ensino é utilizado, por exemplo, nas faculdades de medicina
mais prestigiadas do mundo e foi considerado um dos mais eficazes pelas
principais publicagdes cientificas, como o New England Journal of Medicine.
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Descubra o Relearning, um sistema que abandona

a aprendizagem linear convencional para realiza-la
atraves de sistemas de ensino ciclicos: uma forma de
aprendizagem que se mostrou extremamente eficaz,
especialmente em disciplinas que requerem memorizagao"
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Estudo de caso para contextualizar todo o conteudo

Nosso programa oferece um meétodo revolucionario para desenvolver as habilidades
e 0 conhecimento. Nosso objetivo é fortalecer as competéncias em um contexto de
mudanca, competitivo e altamente exigente.

Com a TECH vocé ira experimentar uma
maneira de aprender que esta revolucionando
as bases das universidades tradicionais em
todo o mundo”

Vocé tera acesso a um sistema de
aprendizagem baseado na repeticao, por
meio de um ensino natural e progressivo ao
longo de todo o programa.




Através de atividades de colaboracdo
e casos reais, 0 aluno aprendera a
resolver situagdes complexas em
ambientes reais de negocios.
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Um método de aprendizagem inovador e diferente

Este curso da TECH é um programa de ensino intensivo, criado do zero, que
propGe os desafios e decisbes mais exigentes nesta drea, em ambito nacional ou
internacional. Através desta metodologia, o crescimento pessoal e profissional €
impulsionado em diregao ao sucesso. O método do caso, técnica que constitui

a base deste conteldo, garante que a realidade econdmica, social e profissional
mais atual seja adotada.

Nosso programa prepara vocé para
enfrentar novos desafios em ambientes
incertos e alcancar o sucesso na sua

N n

carrelra

0 método do caso é o sistema de aprendizagem mais utilizado pelas melhores
faculdades do mundo. Desenvolvido em 1912 para que os alunos de Direito pudessem
aprender a lei ndo apenas com base no conteudo tedrico, 0 método do caso consistia
em apresentar situagdes reais e complexas para que os alunos tomassem decisoes e
justificassem como resolvé-las. Em 1924 foi estabelecido como o método de ensino
padrao em Harvard.

Em uma determinada situagdo, o que um profissional deveria fazer? Esta é a pergunta
gue abordamos no método do caso, um método de aprendizagem orientado para

a acgao. Ao longo do programa, os alunos irdo se deparar com diversos casos reais.
Terdo que integrar todo o conhecimento, pesquisar, argumentar e defender suas ideias
e decisoes.
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Metodologia Relearning

A TECH utiliza de maneira eficaz a metodologia do estudo de caso
com um sistema de aprendizagem 100% online, baseado na repeticao,
combinando 8 elementos didaticos diferentes em cada aula.

Potencializamos o Estudo de Caso com o melhor método de ensino
100% online: o Relearning.

Em 2019 alcancamos os melhores resultados
de aprendizagem entre todas as universidades
online do mundo.

Na TECH vocé aprende através de uma metodologia de vanguarda,
desenvolvida para capacitar os profissionais do futuro. Este método,
na vanguarda da pedagogia mundial, se chama Relearning.

learning
from an
expert

Nossa universidade € uma das Unicas que possui a licenga para
usar este método de sucesso. Em 2019 conseguimos melhorar os
niveis de satisfacéo geral dos nossos alunos (qualidade de ensino,
qualidade dos materiais, estrutura dos curso, objetivos, entre outros)
com relagéo aos indicadores da melhor universidade online.
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No nosso programa, a aprendizagem nao é um processo linear, ela acontece em
espiral (aprender, desaprender, esquecer e reaprender). Portanto, combinamos cada
um desses elementos de forma concéntrica. Esta metodologia ja capacitou mais de

650 mil universitarios com um sucesso sem precedentes em campos tao diversos
como a biogquimica, a genética, a cirurgia, o direito internacional, habilidades
administrativas, ciéncia do esporte, filosofia, direito, engenharia, jornalismo, historia,
mercados e instrumentos financeiros. Tudo isso em um ambiente altamente
exigente, com um corpo discente com um perfil socioecondémico médio-alto e uma
média de idade de 43,5 anos.

O Relearning permitira uma aprendizagem com menos
esforco e mais desempenho, fazendo com que vocé se
envolva mais em sua especializagdo, desenvolvendo o
espirito critico e sua capacidade de defender argumentos
e contrastar opinides: uma equagao de sucesso.

A partir das Ultimas evidéncias cientificas no campo da neurociéncia, sabemos
como organizar informagoes, ideias, imagens, memorias, mas sabemos também
gue o lugar e o contexto onde aprendemos algo é fundamental para nossa
capacidade de lembra-lo e armazena-lo no hipocampo, para manté-lo em nossa
memoria a longo prazo.

Desta forma, no que se denomina Neurocognitive context-dependent e-learning, os
diferentes elementos do nosso programa estao ligados ao contexto onde o aluno
desenvolve sua pratica profissional.
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Neste programa, oferecemos o melhor material educacional, preparado especialmente para os profissionais:

Material de estudo

>

Todo o conteudo foi criado especialmente para o curso pelos especialistas que irédo
ministra-lo, o que faz com que o desenvolvimento didatico seja realmente especifico
e concreto.

Posteriormente, esse conteudo é adaptado ao formato audiovisual, para criar o método
de trabalho online da TECH. Tudo isso, com as técnicas mais inovadoras que proporcionam
alta qualidade em todo o material que € colocado a disposi¢ao do aluno.

Masterclasses

Ha evidéncias cientificas sobre a utilidade da observacgao de terceiros especialistas.

O “Learning from an expert” fortalece o conhecimento e a memoria, além de gerar
seguranga para a tomada de decisdes dificeis no futuro.

Praticas de habilidades e competéncias

Serdo realizadas atividades para desenvolver competéncias e habilidades especificas
em cada drea tematica. Praticas e dindmicas para adquirir e ampliar as competéncias
e habilidades que um especialista precisa desenvolver no contexto globalizado

em que vivemos.

Leituras complementares

Artigos recentes, documentos de consenso e diretrizes internacionais, entre outros.
\l/ Na biblioteca virtual da TECH o aluno tera acesso a tudo o que for necessario para
complementar a sua capacitagao.
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Estudos de caso

Os alunos irdo completar uma selecao dos melhores estudos de caso escolhidos
especialmente para esta capacitagao. Casos apresentados, analisados e orientados
pelos melhores especialistas do cenario internacional.

Resumos interativos

A equipe da TECH apresenta o conteudo de forma atraente e dindmica através
de pilulas multimidia que incluem audios, videos, imagens, graficos e mapas
conceituais para consolidar o conhecimento.

Este sistema exclusivo de capacitacdo por meio da apresentacao de contetdo
multimidia foi premiado pela Microsoft como "Caso de sucesso na Europa”.

Testing & Retesting

Avaliamos e reavaliamos periodicamente o conhecimento do aluno ao longo do
programa, através de atividades e exercicios de avaliacao e autoavaliacéo, para
gue possa comprovar que esta alcancando seus objetivos.
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Certificado

O Mestrado Proprio em Engenharia Mecatronica garante, além da
capacitacao mais rigorosa e atualizada, o0 acesso a um titulo de
Mestrado Proprio emitido pela TECH Universidade Tecnoldgica.
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Conclua este programa de estudos
COM SUCEeSSo e receba seu certificado

M n

sem sair de casa e sem burocracias
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Este Mestrado Proprio em Engenharia Mecatronica conta com o contelido mais completo O certificado emitido pela TECH Universidade Tecnoldgica expressara a qualificagéo
e atualizado do mercado. obtida no Mestrado Proéprio, atendendo aos requisitos normalmente exigidos pelas

bolsas de empregos, concursos publicos e avaliagéo de carreira profissional.
Uma vez aprovadas as avaliagbes, o aluno recebera por correio o certificado* do

Mestrado Préprio emitido pela TECH Universidade Tecnoldgica. Titulo: Mestrado Préprio em Engenharia Mecatrénica
Modalidade: online

Duragao: 12 meses

]
tecn universidade Mestrado Préprio em Engenharia Mecatronica
» tecnoldgica

Contelido programatico
Outorga o presente

CERTI FI CADO Tipo de disciplina Horas Curso  Disciplina Horas Tipo
Obrigatsria (0B) 1500 1° Maquinas e Sistemas Mecatranicos 150 0B
a Optativa (OP) 0 10 30 Assistida de C: snicosem 150 OB
o : Sistemas Mecatronicos
Sr/Sra._____________________, comdocumento de identidaden°_____________ :‘ég“’s Externos (EE) 0 19 Sensores e Atuadores 150 0B
- 0 1° Design de Sistemas Mecatranicos 150 0B
por ter concluido e aprovado com sucesso o programa de 1o Controle de Eixos, Sistemas Mecatronicos e Automacéo 150 OB
Total 1.500 1° Calculo Estrutural de Sistemas e Componentes 150 OB
. Mecanicos
MESTRADO PROPRIO 1° Robética Aplicada & Engenharia Mecatronica 150 OB
10 Simulagao Numérica de Sistemas Mecanicos 150 0B
em 10 Sistemas Embarcados 150 0B
10 Integragéo de Sistemas Mecatrénicos 150 OB

Engenharia Mecatronica

Este é um curso proprio desta Universidade, com duragéo de 1.500 horas, com data de inicio
dd/mm/aaaa e data final dd/mm/aaaaa.

A TECH é uma Instituigdo Privada de Ensino Superior reconhecida pelo Ministério da Educagéo
Publica em 28 de junho de 2018.

Em 17 de junho de 2020

ZW te C h universidade

tecnolégica
wa Ma.Tere Guevara Navarro 9
Ma.Tere Guevara Navarro Reitora
Reitora
Para a prét ETeery n : codigo tnico TECH: AFWOR23Stechtitute.com/titulos

*Apostila de Haia: Caso o aluno solicite que seu certificado seja apostilado, a TECH EDUCATION providenciard a obtengdo do mesmo a um custo adicional.
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Mestrado Proprio
Engenharia Mecatronica

» Modalidade: Online

» Duragd@o: 12 meses

» Certificado: TECH Universidade Tecnoldgica
» Horério: no seu préprio ritmo

» Provas: online




Mestrado Proprio
Engenharia Mecatronica
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