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Indicar a carga horaria semestral (em PD-LB-CP-ES-OR-PE-EFP-EXT-PCC

EMENTA

Resposta no tempo e em frequéncia. Introdugédo ao MatLab. Revisdo de Transformada de Laplace. Andlise via Transformada de Laplace.
Modelos para andlise dos sistemas. Modelagem no espaco de estados. Modelagem de sistemas dindmicos mecanicos e elétricos.
Ferramentas de simulagéo.
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1. Introdugdo aos sistemas de controle
Introdugao
Exemplos de sistemas de controle
Controle de malha fechada versus controle de malha aberta
Projeto e compensacgao de sistemas de controle

2. Revisao de Transformada de Laplace

Conceito e outras informacgdes
Transformadas de Laplace para algumas fungbes
Funcgédo delta (ou fungdo impulso)

Algumas propriedades
Transformadas de derivadas e de integrais
Teoremas do Valor Inicial e do Valor Final
3. Introdugéo ao MatLab

PROGRAMA




Operagdes elementares
Operagdes com Vetores e Matrizes
Script e Fungdes
Matematica Simbodlica
Limites, Derivadas e Integrais com o MatLab
Graficos en 2D e 3D
o Simulagdes
4. Modelagem matematica de sistemas de controle
o Introdugao
Funcao de transferéncia e de resposta impulsiva
Sistemas de controle automatico
Modelagem no espaco de estados
Representagado de sistemas de equagdes diferenciais escalares no espago de estados
Transformagao de modelos matematicos com MATLAB
o Linearizagdo de modelos matematicos nao lineares
5. Modelagem matematica de sistemas mecanicos e elétricos
o Introdugao
o Modelagem matematica de sistemas mecanicos
o Modelagem matematica de sistemas elétricos
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OBJETIVO GERAL

Oferecer conhecimentos que fundamentem a elaboragdo de modelos matematicos dos sistemas.

OBJETIVO ESPECIFICO

Conferir aos alunos o dominio dos conceitos basicos sobre sistemas de controle;

Conhecer a importancia da modelagem matematica de sistemas de controle aplicados aos sistemas térmicos, elétricos, pneumatico e
hidraulicos;

Oferecer amplo auxilio no conhecimento secundario que dé suporte a disciplina, tais quais ferramentas matematicas e de programagéao
para simulagdes dos sistemas de controle;

Ampliar a visao dos alunos permitindo o melhor entendimento sobre a aplicagéo dos conceitos tedricos adquiridos na disciplina.

PROCEDIMENTOS DIDATICOS

Realgar a importancia da modelagem matematica dos sistemas mecanicos, elétricos, térmicos, hidraulicos e pneumaticos, para o projeto de
seus sistemas de controle, enfatizando sua abrangéncia junto a Engenharia de Energias Renovaveis. Expor e exercitar os principais conceitos
e ferramentas basicas relacionadas ao tema.

i) Métodos e Técnicas de Ensino

Aula expositiva e resolugdo de exemplos; fixagdo do tema através de listas de exercicios e simulagbes computacionais; atendimento extra-
classe e utilizagao, sempre que possivel, de software de linguagem técnica para melhor exposigao e compreensao grafica de resultados.

Simulagdes com as ferramentas MatLab ou Octave para reforgar os conceitos aprendidos em sala de aulas.
i) Recursos Didaticos

Quadro; material multimidia; software de linguagem técnica; envolvimento e interacdo com os alunos.

FORMAS DE AVALIAGAO

As notas atribuidas a cada bimestre serdo o resultado de avaliagdes tedricas e praticas do contetido, com peso 10,0.

Serao duas (2) avaliagbes em regime bimestral. Para ser aprovado o aluno deve obter frequéncia igual ou superior a 75% e média de
aproveitamento igual ou superior a sete (7,0). A média de aproveitamento € calculada por:




MA=P1+P2 27,0
2
Em que,
MA: média de aproveitamento
P1: prova do 1° bimestre com peso 10,0
P2: prova do 2° bimestre com peso 10,0

A segunda chamada constara de uma prova escrita acerca do contetido correspondente ao bimestre o qual ndo se compareceu na avaliag&o
sendo realizada de acordo com a RESOLUGCAO N° 37/97-CEPE (XX).

Aos alunos que obterem média de aproveitamento igual ou inferior a sete (7,0) e igual ou superior a 4,0, frequéncia igual ou superior a 75%

deverao prestar exame final, o qual constara de uma prova escrita acerca de todo o contetido da disciplina. Para ser aprovado o aluno deve
obter frequéncia igual ou superior a 75% e média final igual ou superior a cinco (5,0). A média final é calculada por:

MF=MA +EF 25,0
2
Em que,
MF: média final
MA: média de aproveitamento

EF: exame final

Todos os critérios para aprovagéo e exames finais seguirdo a RESOLUCAOQ N° 37/97 - CEPE.
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