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EMENTA

Introdugéo a analise de sistemas dindmicos: conceituagdes, modelos. Modelagem e Andlise de
sinais continuos no dominio do tempo e da freqiiéncia. Modelagem e analise de sistemas
lineares e invariaveis no tempo. Elementos de sistemas dindmicos a dois e quatro terminais.
Representagdo por grafo de sistema e por grafo de ligagdes. Analogias em sistemas fisicos.
Simulagdo computacional de sistemas dinamicos. Conceitos basicos de sistemas de controle
para sistemas dindmicos.

PROGRAMA

— Introdugéo a analise de sistemas dinamicos: conceituagdes, modelos matematicos.
— Classificagdo em relagdo aos parametros:

o Linearidade;
Invaridncia no tempo;
Causalidade;
Modelos estaticos e dinamicos;
Concentracédo de parametros;
Modelos continuos e discretos;
Modelos autbnomos e ndo autbnomos;
Modelos monovariaveis e multivariaveis;
Modelos deterministicos e estocasticos.

o O O O O O O O

— Conceitos basicos de sistemas de controle para sistemas dinamicos: fungédo de transferéncia,
diagramas de blocos, equagdes de estado.

— Modelagem e analise de sistemas lineares e invariantes no tempo: resposta transitéria e em
regime permanente, influéncia de polos e zeros adicionais, sistemas com atraso de transporte.

— Propriedades basicas de sistemas realimentados.
— Analise no dominio da frequéncia.

— Elementos de sistemas dinamicos a dois e quatro terminais: representagéo, respostas a
diferentes entradas.

— Grafos de sistemas: principais conceitos, representagao e obtencao das equagdes de estado.

— Grafos de ligagdes: conceitos, procedimento para a elaboragao, atribuicdo de causalidade,
obtencdo das equacgdes de estado.

— Analogias com sistemas fisicos.
— Simulagdo computacional de sistemas dindmicos.

OBJETIVO GERAL

O aluno devera ser capaz de compreender a importancia de sistemas de sistemas dindmicos, suas
propriedades, caracteristicas e principios de modelagem.
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OBJETIVO ESPECIFICO

O aluno devera ser capaz de analisar e modelar um sistema continuo nos dominios do tempo e da
frequiéncia, e obter as equacgbes do sistema utilizando Transformada de Laplace e Espaco de Estados.

O estudante devera conseguir formular as equagdes do sistema utilizando diferentes métodos, e conhecer
as bases da identificacdo de sistemas e das caracteristicas e principais conceitos dos sistemas de
controle, tendo em vista as disciplinas futuras da area de controle.

PROCEDIMENTOS DIDATICOS

A disciplina sera desenvolvida mediante aulas expositivo-dialogadas. Serdo utilizados os
seguintes recursos: quadro branco e, eventualmente, notebook e projetor multimidia, e
softwares especificos.

FORMAS DE AVALIAGAO

Duas provas parciais, P1 e P2, ao longo do semestre.

Se a média aritmética entre as notas de P1 e P2 for igual ou superior a 40, o aluno tera direito de realizar
o exame final. Caso contrario, estara reprovado. Se essa média for igual ou superior a 70, o aluno estara
dispensado do exame final, e automaticamente aprovado (caso possua frequéncia minima de 75%).

Exame final
Se a média aritmética entre a média de P1 e P2 e a nota do exame final for igual ou superior a 50, o aluno
estara aprovado. Caso contrario, estara reprovado.

BIBLIOGRAFIA BASICA

1. K. Ogata, “Engenharia de Controle moderno”, 42 Ed., Prentice-Hall do Brasil, 2003

2. L. A Aguirre, “Introducao a identificacdo de sistemas: técnicas lineares e ndo-lineares aplicadas
a sistemas reais”, UFMG, 2000

3. G. F. Franklin, J. D. Powell, A. Emami-Naeini, “Sistemas de Controle para Engenharia”, 62 Ed.,
Prentice-Hall, 2009

BIBLIOGRAFIA COMPLEMENTAR

1. J. L. Shearer, A. T. Murphy, H. H. Richardson, “Introduction to system dynamics”, Reading :
Addison-Wesley, 1971.

2. S.Haykin, B. Van Veen, “Sinais e Sistemas”, Bookman, 2001

3. P.B. L. Castrucci, “Controle Automatico: teoria e projeto”, LTC, 2011

Professor da Disciplina: Juliana Luisa Miiller lamamura

Assinatura:

Chefe de Departamento:

Assinatura:

Valido a partir do semestre 2018/2 (inclusive).

Legenda - conforme Resolugao 15/10-CEPE:
PD- Padrdo LB - Laboratério CP—-Campo ES - Estdgio OR - Orientada
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--- Anexo: valido no semestre 2018/2 ---

Datas das provas:

Prova 1: 11/09
Prova 2: 20/11

Exame final: 11/12



