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t OBJETIVOS

Ao final da disciplina o estudante ser capaz de:

Representar sinais e sistemas e suas analogias, determinando sua fun¢do de transferéneia e

representagdo por diagramas de blocos;

Analisar sistemas dindmicos continuos quanto a sua estabilidade e controlabilidade, pelos

critérios cldssicos;

3. Modelar matematicamente sistemas dindmicos por intermédio de equagdes diferenciais no
dominio tempo e de fungdes de transferéncia no dominio freqiiéncia:

4. Utilizar ferramentas computacionais de andlise de sistemas.
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1 EMENTA

Teoria basica e aplicagdes a engenharia de sinais e sistemas lineares.

— PROGRAMA
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I' Introdugdo aos Sistemas de Controle
1.1. A Histéria do Controle Automatico
1.2. Sistemas em malha aberta ¢ em malha fechada
1.3. Dois exemplos de Realimentacio
1.4. O engenheiro de Controle
1.5. Exemplo de Sistemas de Controle Modernos
1.6. Projeto de Engenharia
1.7. Projeto de Sistemas de Controle

2. Modelos Matematicos de Sistemas
2.1. Equagdes Diferenciais de Sistemas Fisicos
2.2. Aproximagdes Lineares de Sistemas Fisicos
2.3. A Transformada de Laplace
2.4. Propriedades da Transformada de Laplace




2.5. Fungdes de transferéncia e Sistemas Lineares
2.6. Fragdes parciais
3. Resposta no tempo de sistemas continuos
3.1. Pélos, zeros e resposta de sistema
3.2. Sistemas de primeira ordem: Influéncia dos polos e dos zeros na resposta do sistema e sua
relagdo com o plano complexo S
3.3. Sistemas de scgunda ordem: Influéncia dos polos e dos zeros na resposta do sistema e sua
relagdo com o plano complexo S
3.4. Medidas de desempenho para sistemas de segunda ordem
3.5. Resposta de sistemas de ordem superior e sistemas dominantes.
3.6. Teorema do valor inicial
3.7. Teorema do valor final
4. Modelo de sistemas dindmicos
4.1. Importancia do estudo de modelos matematicos para a sua representagio
4.2. Sistemas Mecénicos
4.3. Sistemas Elétricos
4.4. Sistemas de Fluido Hidraulico
4.5. Sistemas Pneumaticos
4.6. Sistemas térmicos
4.7. Comparagdo entre 0s sistemas
5. Diagrama em Blocos
5.1. Modelo em Diagrama de Blocos
5.2. Simplificagdo do Diagrama de Blocos
5.3. Entradas Multiplas
5.4. Modelos em Diagramas de Fluxo de Sinal
5.5. Simulago de Sistemas Utilizando o Matlab
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