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Introdug&o aos sistemas de controle; modelagem matematica de sistemas dinamicos por: equagdes diferenciais
e de diferenga, fungdes de transferéncia e equagdes de estado; modelagem de circuitos elétricos e de sistemas
mecanicos, eletro-mecéanicos, de fluidos e térmicos; analogia entre modelos; linearizagdo de sistemas:
obtengdo de modelos experimentais de 12 e 22 ordens; processamento e conversio de sinais; digitalizacéo de
modelos continuos; simulagdo de sistemas dinamicos; anadlise da resposta temporal; especificages de
desempenho no dominio do tempo; erros de regime permanente.

OBJETIVOS

Ao final do curso o aluno devera estar capacitado:
e Compreender os conceitos de modelagem matematica de sistemas dinamicos;
e Analisar a resposta temporal, em regime transitério e permanente, de sistemas dindmicos.

CONTEUDO PROGRAMATICO

1. Introdugéo
1.1. Definigbes basicas
1.2.Representagao de sistemas
1.3.Linearizagéo de sistemas néo-lineares
2. Modelagem Matematica de Sistemas Dinamicos
2.1.Sistemas elétricos
2.2.Sistemas mecanicos rotacionais
2.3. Sistemas mecanicos translacionais
2.4, Sistemas eletromecanicos
2.5. Sistemas fluidicos
2.6.Sistemas térmicos
3. Analise em Regime Transitério
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3.1. Sistemas de primeira ordem

3.2. Sistemas de segunda ordem

3.3. Especificagbes de resposta transitéria

3.4. Sistemas de ordem superior

3.5. Efeito dos zeros na resposta

3.6. Obtencéo de modelos experimentais de 12 e 22 ordem
4. Analise em Regime Permanente

4.1. Erros de rastreamento

4.2. indices de Desempenho
5. Discretizagéo e Simulagdo de Sistemas Dinamicos

5.1. Processamento e converséo de sinais

5.2. Obtengéo de modelos discretos a partir de modelos continuos

5.3.Selegéo do periodo de amostragem

5.4.Relagao entre plano z e plano s
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