MODELO DE PLANO DE ENSINO
FICHA N2 2 (variavel)

Disciplina: Andlise e Modelagem e Simulag&o de Sistemas Dinamicos | | Codigo: TE227

Natureza: (X) obrigatéria ( ) optativa Semestral (X) Anual () Modular (" )

Pré-requisito: ndo tem Co-requisito: ndo tem

Modalidade: (X) Presencial ( ) EaD () 20% EaD

C.H. Semestral Total: 60 horas
C.H. Anual Total:
C.H. Modular Total:

PD:4 LB:00 CP:00 ES:00 OR:00
C.H. Semanal: 4 horas

EMENTA (Unidades Didaticas)

Introducéo a teoria de sistemas dinamicos lineares, envolvendo modelagem, simulagdo computacional,
andlise e modelagem experimental (identificacéo de sistemas).

PROGRAMA (itens de cada unidade didatica)

1. Capitulo 1. Introducgdo a Sinais e a Sistemas Dinamicos;
Conceitos fundamentais de sinais e sistemas em tempo continuo. Propriedades de sistemas;
memdria; causalidade; definicdo de estados; pardmetros concentrados ou distribuidos;
invariancia no tempo; linearidade; convolucéo; estabilidade.

2. Capitulo 2. Modelagem e Simulagdo de Sistemas Lineares Invariantes no Tempo;
Modelos matematicos e equacges diferenciais; Transformada de Laplace, Funcao de
Transferéncia, Solugéo de equacdes diferencias lineares usando Transformada de Laplace.
Estabilidade (2); polos da funcdo de Transferéncia, Interrelacdo entre sistemas, Algebra de
Blocos e Diagrama de Blocos. Conceitos de sistemas realimentados e controle. Simulacdo
Computacional, Sistemas Mecénicos, Sistemas Elétricos, Sistemas eletromecanicos.

3. Capitulo 3. Andlise de Sistemas Dindmicos no Dominio do Tempo
Analise da resposta temporal de sistemas de 12 e 22 ordem, resposta transitoria € em regime
permanente, resposta para entradas ao impulso e degrau. Especificacdo da resposta em
regime transitorio. Analise de polos adicionais, polos dominantes, zeros adicionais, sistemas
com atraso de transporte.

4. Capitulo 4. Realizacéo de Sistemas Dindmicos usando Espago de Estados.
Modelos em espaco de estados, representacdo de equacgdes diferenciais em espago de
estados, propriedades, transformacdes, analise de sistemas em espago de estados.

5. Capitulo 5. Introducao a Identificacéo de Sistemas
Modelagem experimental. Conceitos introdutérios de identificagdo de sistemas no dominio
do tempo.

OBJETIVO GERAL

O aluno devera ser capaz de compreender a importancia de sistemas de sistemas dinamicos, suas
propriedades, caracteristicas e diferentes formas de simulagao.

OBJETIVO ESPECIFICO

O aluno devera ser capaz analisar e modelar sistemas continuos nos dominios do tempo e da
frequéncia. as equagdes do sistema utilizando Transformada de Laplace e Espago de Estados, conhecer
as bases da identificacdo de sistemas, tendo como meta as disciplinas futuras de teoria de sistemas de
controle.




PROCEDIMENTOS DIDATICOS

A disciplina sera desenvolvida mediante aulas expositivo-dialogadas quando serdo apresentados os
conteldos curriculares tedricos. Serao utilizados os seguintes recursos: quadro de giz, notebook, projetor
multimidia e softwares especificos.
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FORMAS DE AVALIACAO

* provas individuais, com peso 100%, realizadas em classe no meio e no final do semestre;
* a nota final sera a média aritmética das provas.
esta nota define se o aluno precisa fazer uma prova final ou ndo, conforme regras da universidade.
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Legenda:
Conforme Resolucdo 15/10-CEPE: PD- Padrdo LB — Laboratério CP —Campo ES - Estagio OR -
Orientada


http://www.grupoa.com.br/livros/exatas-sociais-e-aplicadas/sistemas-de-controle-para-engenharia/9788582600672

