PLANO DE ENSINO
FICHA N2 2 (variavel)

Disciplina: Andlise, modelagem e simulacéo de sistemas dinamicos I | Codigo: TE238
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
C.H. Anual Total:
C.H. Modular Total: 60

PD:02 LB:02 CP:00 ES:00 OR:00
C.H. Semanal: 4

EMENTA

Modelagem de sistemas dindmicos no dominio do tempo; realizagédo de fungéo de transferéncia; solucéo
das equagles de estado; analise da resposta transitéria e de regime permanente; propriedades de
sistemas dinamicos lineares; sistemas dinamicos baseados em equagdes diferenciais parciais;
complexidades na modelagem, andlise de simulacdo de sistemas fisicos reais.

PROGRAMA

1 Modelagem de sistemas dindmicos no dominio do tempo; 1.1 Introdugdo; 1.2 Definicdo de estado;
1.3 Forma geral do modelo de estados; 1.4 Classes especiais de sistemas dinamicos; 1.5 Aplicacdo da
representacdo no espago de estados; 1.6 Linearizacdo de modelos mateméaticos ndo lineares; 1.7
Sistemas com entradas, saidas e perturbacdes externas; 1.8 Resolucéo de problemas préaticos usando o
Matlab. 2 Realizacdo de funcdo de transferéncia; 2.1 Revisdo da Transformada de Laplace; 2.2
Conversédo do espaco de estados para funcéo de transferéncia; 2.3 Conversédo da fungéo de transferéncia
para espaco de estados. 3 Solucdo das equacbes de estado; 3.1 Solugcdo das equagles de estado
através da Transformada de Laplace; 3.2 Solucdo das equacdes de estado no dominio do tempo; 3.3
Solucéo das equagdes de estado usando o Matlab. 4 Analise da resposta transitéria e de regime
permanente; 4.1 Introducao; 4.2 Pdlos, zeros e resposta do sistema; 4.3 Sistemas de primeira ordem; 4.4
Sistemas de segunda ordem; 4.5 Efeitos das nao-linearidades sobre a resposta no dominio do tempo; 4.6
Analise da resposta transitoria com o Matlab. 5 Propriedades dos sistemas dinamicos lineares; 5.1
Introducéo; 5.2 Controlabilidade; 5.3 Observabilidade; 5.4 Estabilidade. 6 Sistemas fisicos
representados por equacgdes diferenciais parciais. 7 Complexidades na modelagem, anélise e
simulacéo de sistemas fisicos reais.

OBJETIVO GERAL

O aluno devera ser capaz de construir modelos matematicos na forma de espaco de estados de sistemas
dindmicos e analisar as suas propriedades basicas, tais como estabilidade, observabilidade e
controlabilidade.

OBJETIVO ESPECIFICO

A partir de modelos matematicos complexos de sistemas dinamicos, o aluno devera ser capaz de buscar
alternativas que simplificam a andlise de tais sistemas, como a aplicagéo de procedimentos de
linearizagdo. Além disso, o aluno devera ser capaz de verificar a necessidade ou ndo de se incluir sinais
adicionais ao sistema (sinais de controle) para melhorar o desempenho dindmico do mesmo.

PROCEDIMENTOS DIDATICOS

A disciplina sera desenvolvida mediante aulas expositivas quando serdo apresentados os conteddos
curriculares tedricos e através de atividades de laboratério de Microcomputadores.
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FORMAS DE AVALIACAO
Prova 1 (P1) (Topicos 1, 2 e 3) valendo 40 pontos;
Prova 2 (P2) (Tépicos 4, 5 e 6) valendo 40 pontos;
Conjunto de relatérios (R) valendo no total 20 pontos;
Nota final é igual a soma das notas obtidas em cada avalia¢éo (ou seja, P1 + P2 + R);

BIBLIOGRAFIA BASICA (3 titulos)

e Norman S. Nise. Engenharia de sistemas de controle. 5* Ed., LTC;
e Katsuhiko Ogata. Engenharia de controle moderno. 5% Ed., Prentice Hall;
e Dennis G. Zill. Equag¢es diferenciais com aplicagbes em modelagem. Thomson;

BIBLIOGRAFIA COMPLEMENTAR (2 titulos)

e Dennis G. Zill. Equag6es diferenciais. Volume 1;
e Dennis G. Zill. Equages diferenciais. Volume 2;

Professor da Disciplina: Roman Kuiava
Assinatura: M mom i g,

Chefe de Departamento:

Assinatura:

Legenda:
Conforme Resolucdo 15/10-CEPE: PD- Padrdo LB - Laboratério CP — Campo ES — Estagio
Orientada

OR -




