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Caracterizacio de sistemas lineares.

Modelamento de processos dindmicos continuos e discretos no tempo.
Transformada de Laplace e Transformada Z.

Solucdo de equacdes diferenciais lineares.

Solucdo de equacdes a diferencas lineares.

Estabilidade.

Funcdo de transferéncia.

Resposta em frequéncia de sistemas continuos e discretos no tempo.
Representacdo de estado de sistemas continuos e discretos no tempo.

Introdugao ao controle por realimentagdo.
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Objetivos

Prover conhecimentos fundamentais de sistemas lineares a fim de que os
alunos possam:

@ resolver problemas de modelagem por: fun¢do de transferéncia,
equacgoes diferenciais ou a diferencas no dominio do tempo e equacgdes
em espaco de estados;

@ realizar andlise de estabilidade, observabilidade e controlabilidade dos
sistemas dinamicos lineares ou linearizados e,

@ se familiarizar com os conceitos fundamentais necessarios para
desenvolver projetos de sistemas de controle por realimentacdo usando
o método do lugar das raizes, critério de Routh Hurwitz, entre outros.
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Contelido Programatico

@ Revisdo de Conceitos Preliminares: Notacdo, Fracdes Parciais, Varidveis Com-
plexas, Matrizes, Polindmios (Apéndices do Livro texto).

@ Transformada de Laplace (Cap. 12 do Livro texto)

@ Resolucdo de Equacdes Diferenciais por Transformada de Laplace (Cap. 14
do Livro texto)

@ Resolucdo de Equacdes Diferenciais por Coeficientes a Determinar (Cap. 15
do Livro texto)

Resposta em Frequéncia (Cap. 16 do Livro texto)

Transformada Z (Cap. 2 do Livro texto)

Equagdes a Diferengas (Cap. 5 do Livro texto)

Varidveis de Estado (Cap. 17 do Livro texto)

Resolucdo de Equagdes de Estado (Cap. 18 do Livro texto)
Observabilidade e Controlabilidade SISO (Cap. 19 do Livro texto)
Estabilidade (Cap. 20 do Livro texto)

Introducdo a Realimentacdo (Cap. 21 do Livro texto)
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Metodologia

Os meios utilizados para garantir os objetivos propostos s3o:

@ Aulas tedricas expositivas visando abordar conceitos, com exercicios computacionais
de fixagdo, fazendo o uso de recursos de programag¢ido matematica e simulagdo;

@ Uso de ferramentas de apoio on-line (Google Classroom e pagina da disciplina) para
disponibilizacdo de material didatico e listas de exercicios;

@ Aprendizagem baseada em problemas (PBL): Solu¢do de exercicios e estudos de
casos, em sala ou em casa, visando fixagdo do contetido e eventualmente (quando
a professora julgar conveniente) valendo ponto extra nas provas.

Infraestrutura e Instalacoes

Sala de aula com projetor e quadro.

Programas computacionais gratuitos Octave (https://octave-online.net/) e Xcos/Scilab
(https://xcos.scilab.in/) voltados para simulagio e calculo numérico ou recursos licenci-
ados equivalentes disponibilizados na UNICAMP: Matlab/Simulink.

Plataforma Google Classroom e pagina da disciplina para disponibilizacio de materiais
didaticos, listas de exercicios.
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Critérios de avaliacdo

O processo de avaliagdo é constituido de trés provas escritas individuais realizadas durante as
aulas (P1, P> e P3) em dias a serem combinados com os alunos (a priori sdo sugeridas as datas
da tabela abaixo). A média (M) do aluno corresponderd a uma média ponderada dessas provas,
calculada como segue:
(3P1 + 3P, 4 4P3)

10 ’

Eventualmente, caso a professora julgue necessirio, podem ser propostos exercicios que serdo
computados como pontos extras em provas especificas.

M =

Estratégias de recuperacao

O aluno que obtiver média superior a 2,0 e inferior a 6,0 (2,0 < M < 6,0) poderd fazer o Exame
(E) na forma de prova escrita, que englobard todo o contetido ministrado durante o semestre. Se
a nota do Exame for E > 5,0, a média final serd calculada como se segue:

MF — M+ E .
2
Avaliacbes | Data
P, 16/04
P, 21/05
Ps 25/06

Exame 16/07
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