CAMPUS: MACAE

CURSO: SUPERIOR DE BACHARELADO EM ENGENHARIA ELETRICA

COMPONENTE CURRICULAR: MODELAGEM ANO DE IMPLANTACAO DA MATRIZ: 2026
DE SISTEMAS DINAMICOS
(X)
Obrigatori () Optativo () Eletivo
Especificagao do risatorio
componente: )
(X) Presencial () A distancia () Presencial com carga
horaria a distancia
asi specifica esquisa xtensao
(X) Basica ()E fi ()P ()E
Natureza da atividade de
ensino-aprendizagem L.
P g (X) Tedrica (X) Pratica ()
Laboratorial

Pré-requisito: Equacdes Diferenciais / Fisica Ill (Ondulatéria e Termologia)

Correquisito: Calculo IV

Carga horaéria: 60 h/a (45 h) Carga hordria Carga horaria a
presencial: 60 h/a (45 | distancia: -
h)

Carga horaria de Extensao: -

Aulas por semana: 3 Cddigo: EECM.037 Série e/ou Periodo: 52

EMENTA:

Conceitos de modelagem de sistemas dinamicos; Modelagem de sistemas mecanicos
(translacionais e rotacionais), elétricos e eletromecanicos; Fun¢do de transferéncia e
Diagrama de Blocos; Andlise da resposta em regime transitorio; Erros estacionarios em
sistemas com realimentag¢do unitaria; Sistemas nao lineares e linearizagdo; Sistemas de
ordem superior; Critério de Estabilidade de Routh-Hurwitz; Simulagdes no MATLAB®.

OBIJETIVOS:

Apresentar os fundamentos matematicos para controle de sistemas lineares por meio das
principais ferramentas de modelagem, utilizando as leis fisicas pertinentes a cada problema
de estudo. Além disso, o discente deve ser capaz de simular o comportamento de uma
gama de sistemas sob diferentes perspectivas de analises dos mesmos.

CONTEUDOS PROGRAMATICOS:

e Introdugdao a Modelagem de Sistemas Dinamicos;
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Sistemas mecanicos de translacao;
Sistemas mecanicos de rotacao;
Sistemas elétricos;

Sistemas eletromecanicos;

Funcdo de transferéncia;
Mapeamento do plano s;

Polos e zeros;

Diagrama de blocos;

Diagrama de fluxo de sinal: Regra de Mason;

Linearizagdo de sistemas nao lineares;

Analise da resposta transitdria de sistemas de primeira e de segunda ordens;
Erro em regime estacionario;

Sistemas de ordem superior;

Critério de Estabilidade de Routh-Hurwitz;

Simula¢cGes no MATLAB®.

COMPETENCIAS DESENVOLVIDAS:

Formular, de maneira ampla e sistémica, questdes de Engenharia, considerando o
usudrio e seu contexto, concebendo solugdes criativas, bem como o uso de técnicas
adequadas;

Analisar e compreender os fend6menos fisicos e quimicos por meio de modelos
simbdlicos, fisicos e outros, verificados e validados por experimentacao;

Ser capaz de modelar os fendmenos, os sistemas fisicos e quimicos, utilizando as
ferramentas matematicas, estatisticas, computacionais e de simulacdo, entre
outras;

Prever os resultados dos sistemas por meio dos modelos;

Conceber experimentos que gerem resultados reais para o comportamento dos
fenbmenos e sistemas em estudo;

Verificar e validar os modelos por meio de técnicas adequadas;

Conceber, projetar e analisar sistemas, produtos (bens e servigos), componentes ou
processos;

Ser capaz de conceber e projetar solugbes criativas, desejaveis e vidveis, técnica e
economicamente, nos contextos em que serao aplicadas;

Projetar e determinar os parametros construtivos e operacionais para as solugdes
de Engenharia;
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1.

Aprender de forma auténoma e lidar com situacdes e contextos complexos,
atualizando-se em relacdo aos avancos da ciéncia, da tecnologia e aos desafios da
inovacgao;

Ser capaz de assumir atitude investigativa e autbnoma, com vistas a aprendizagem
continua, a producdo de novos conhecimentos e ao desenvolvimento de novas
tecnologias.
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