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EMENTA

Representacdo de sistemas por funcdo de transferéncia. Representacdo de sistemas por espaco de estados.
Propriedades de sistemas. Modelagem de sistemas mecanicos, sistemas elétricos, sistemas eletromecanicos,
sistemas hidraulicos, sistemas térmicos. Sinais de entrada padrdo em sistemas. Andlise da resposta transitéria e
de regime permanente. Simulacdo de sistemas por computador.

OBIJETIVOS

Ao final da disciplina o(a) discente devera ser capaz de: (I) entender o conceito de funcdo de transferéncia; (Il)
analisar e representar sistemas em diagrama de blocos e diagramas de fluxo de sinal; (lll) modelar sistemas em
diferentes contextos (mecanicos, elétricos, eletromecanicos, hidraulicos e térmicos); (IV) analisar a resposta de
sistemas em regime transitério e em regime permanente; (V) simular sistemas a partir de ferramentas
computacionais atuais.

CONTEUDO PROGRAMATICO

1. Sistemas e suas propriedades: revisdo sobre representacdo de sinais; sistemas dinamicos e suas aplicagGes;
principais propriedades de sistemas (estabilidade, linearidade e invariancia no tempo); linearizagdo de sistemas
nao-lineares em torno de um ponto de operacdo.

2. Técnicas para modelagem de sistemas dinamicos: modelagem de sistemas por fungdo de transferéncia; polos
e zeros da fun¢do de transferéncia; modelagem de sistemas no espago de estados.

3. Modelagem de sistemas mecanicos: revisdo das leis de Newton e conceitos fisicos; modelagem de sistemas
mecanicos translacionais e modelagem de sistemas mecanicos rotacionais.

4. Modelagem de sistemas elétricos: revisdao de conceitos fisicos; leis de Kirchhoff e lei de Ohm; modelagem de
circuitos elétricos RLC; modelagem de filtros.

5. Modelagem de sistemas eletromecanicos: revisdo de conceitos fisicos; lei da forca motora; lei da tensao
induzida, exemplos de modelagem para sistemas eletromecanicos.

6. Analise transitdria e de regime permanente de sistemas: resposta transitéria para sistemas de 12 ordem, para
sistemas de 22 ordem e de ordem superior; teorema do valor final (TVF) para o regime permanente.

7. Simulagao computacional de modelos de sistemas: exemplos de simulagdo usando modelos de sistemas e
andlise da resposta transitéria com entrada aos sinais elementares (degrau unitario e impulso unitario).

METODOLOGIA DE ENSINO

A unidade curricular serd oferecida por meio de aulas expositivas utilizando principalmente o quadro,
apresentacao de slides quando necessdrio e simula¢cdes computacionais.

CONTROLE DE FREQUENCIA E CRITERIOS DE AVALIACAO

Para o controle de frequéncia, serdo utilizadas listas de presenca, as quais serdo assinadas pelos alunos durante
as aulas presenciais.

Para fins de avaliacdo, serdo aplicadas duas provas tedricas, individuais e sem consulta. Haverd também um
trabalho final da disciplina, que serd computado como a terceira avaliacdo. Além disso, havera listas de exercicios
avaliativas (em dupla ou individual) a serem entregues pelos alunos. Ao final da disciplina, apenas os alunos com
nota 4 < n < 6 terdo direito a prova substitutiva. A distribuicdo de pontos estd definida a seguir:
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. Prova (P1), abrangendo os itens 1 e 2 do conteldo programatico. Valor: 3 pontos;

. Prova (P2), abrangendo os itens 3 e 4 do conteldo programatico. Valor: 3 pontos;

. Trabalho final (TF), abrangendo os itens 5, 6 e 7 do conteudo programatico. Valor: 3 pontos;
. Listas de exercicios (LE), abrangendo todo o conteldo programatico. Valor: 1 ponto;
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. Prova substitutiva (PS), abrangendo todo o contetddo programatico. Valor: 3 pontos.
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