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v OBJETIVOS

Capacitar o aluno para: a) analisor sistemas dindmicos o partir de seus modelos matemiticos, anto no dominio do empo

coimo no da fleqliéncia; ) projetar controladores simples.

EMENTA

Introdugdio. Modelos fisicos de sistemas mecanicos, elétricos e eletromecinicos. Modelagem matematica no

espago de estados. Andlise de sistemas lineares no dominie do lempo. Andlise de sistemas lineares ne dominio

da frequéncia. Sistemas confrolados.
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1. Apresentacio da disciplina
.;fhll 1.1, Objetivos
1.2, Contetido programatico
1.3, Bibliogralia
1.4, Sistema de avaliagio
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1.1. Andlise dindmice de sistemas: aspectos gerais
1.2, Modelagem de sistemas dindmicos
[.3. Anilise e projeta de sistemas dindmicos
1.4, Sistemas lineares e nfio lineares, linearizagfio
3. Fundamentos tedricos
3.1, Fermmentas computacionais para andlise
1.2, Nameros complexos, varaveis complexas ¢ lungdes complexas
1.3, Transformada de Laplace (dircta ¢ inversa)
3.4, Equagdes diferenciais lineares a coeficientes constantcs
1.5, Sistemas lineares e linearizagio
4, Sistcmas mecdmions
| 4.1, Componentes de sistemas mecinicos
4.2, Modelagem de sistemas mecinicos
4.3, Sistemas meciinicos na presenga de atrito




4.4. Trabalho, energia e poténcia ot
4.3 Movimento, energia ¢ transmissio de poténoia
3. Sisternas elétricos
5.1. Leis basicas dos cirenitos elémicos
5.2, Modelapem de circuitos elémricos ¢ cletrdnicos
3.3, Annlogia com sistemas mecdnicos
5.4, Poténcia ¢ cnergia
f. Sistemas eletromecinicos
6.1, Servomotores de correnle continua
6.2, Motores de passo
6.3, Alimentaglo e funcionamente dos motores de passo
f.4, Bistemas mecalrinices
7. Modelagem matematica no espago de estado
7.1, Varidvels de estado ¢ formulagio de estado
1.2, Representagio de sistemas dindmicos no espago de estadao
7.3, Solucio dus equagises de estado
7.4, Modelagem matematica de sistemas
7.5, Aplicagdes aos sistomas de abastecimento de agua, pneamiticos, Ermices e de multicorpos
. Analise de sistermnas lineares no dominio do tempo
B.1. Resposta transiente de sistemas de 1" ordem
£.2. Resposta transiente de sistemas de 2* ordem
8.3. Resposta impulsiva de sistemas mecidnicos
8.4, Sistemas de ordem superior
9, Aniilise de sistemas lineares no dominio da fregiiéncia
9.1. Resposta em lregliéneia e fungdo de wansferéncia
.2, Diagrama de Bode
9.3. Aplicagbes a sistemas dinimicos
100, Sisternas controlados
1001, Formulagiio de sistemnas de controle simples
10.2. Diagramas de blocos
10.3. Controle PLD
| 104, Aplicagdes de controladores
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