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COORPENADORIA DO CURSO DE ENGENHARIA INDUSTRIAL ELETRICA

PLANO DE ENSINO

DISCIPLINA: SISTEMAS DINAMICOS LINEARES (SDL)

CURSO: ENGENHARIA - HABILITACAO: EN GENHARIA INDUSTRIAL ELETRICA

DEPARTAMENTO FLETRICTDADE,

CARGA HORARIA: 064

PRE-REQUISITOS: CO-REQUISITOS:
ALG-IL. CIRC-I NTHII,
OBJETIVOS:

Fomnecer técnicas da teoria de controle visando realcar a capacidade analitica do aluno na
reseluedo de problemas complexos de controle

EMENTA:

I - Variaveis complexas - representacao conforme

Il - Representacdo de sistemas dinamicos em 2spago d2 estados

I - Resposta temporal - resolugdo por integragas aumerica o por matriz cxponcacial
IV - Autovaiores - andlise da resposta ransiiona e permanenle

V - Representacdo de sistemas dinamicos por funcdo de transferéncia

VI - Estudo de estabilidade de sisternas de controle
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1 - VARIAVEIS cOMPLEX A5
1.1- Representacao conforme
1.2 - Revisdo de varidaveis complexas e fingses complexas
1.3 - Mapeamento conforme

2.1 - Fimgdo de transteréncig
2.2 - Diagrama em blocos
2.3 - Matriz de transteréncig

3.1 - Raizes da equagdo caracteristica

3.2 - Critério de estabilidade de Routh-Iurwitz
3.3 - Lugar das rajzes

3.4 - Critério de estabilidade de Nyaquist

3.5 - Estabilidade relativa

3.6 - Andlise de estabilidade segundo Lyapunoy

PERMANENTE

4.1 - Sistema d= controls em mallia fechada
‘ 4.2 - Sensibilidade
4.3 - Rejeicio 3 perturhacin

| 4.4 - Precisao emregime permanents
4.5 - Resposta transitoria

3 - ESTUDO DE ESTABILIDADE DE SISTEMAS DE CONTROLE

4 . AUTOVALORFS . ANALISE DA RESPOSTA TRANSITORIA

F EM REGIME

S- REPR.FSF.'WI‘AC:RD DE SISTEMAS DINAMICOS EM ESPACO DE ESTADOS
o Intreducio
) 5.2 - Relagdo entrada-saida

|

3.2 . Linearidags
§22- Cansalidade

5.23- Relaxacse
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! 3.2.3 - Relaxagao

3.2.4 - Invariancia no tempo
3.3 - Definigdo da variave] de estado e do espago de estados
5.4 - Equagées dinamicas
55- Representacio de sistemas em espago de estados

6 - RESPOSTA TEMPORAL - RESOLUCAO POR MATRIZ EXPONENCIAL E POR
INTEGRACAO NUMERICA

6.1 - Matriz ds resposta 20 impulso

6.2 - Caso invariante no tempo

6.3 - Matriz de ransigdo de estados

6.4 - Caso variante no tempo
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