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OBJETIVOS

Com respeito a sistemas dindmicos compostos de elementos mecanicos, elétricos, fluidos e térmicos, esta disciplina projeta que
o aluno venha a desenvolver aptiddes a:

e Postular uma descrigdo do sistema e construir uma versdo simplificada, usando elementos idealizados;

e  Especificar um conjunto adequado de varidveis e relaciona-las através de equagdes de elementos e leis de
interconexdo, explorando métodos de redes, métodos variacionais ou grafos de ligagdes, para obter um modelo
matematico do sistema dinimico;

e  Estipular modelos e aplicar técnicas para a sua identificagdo.

EMENTA

Introducdo a modelagem de sistemas fisicos: conceituagdes; modelos e seus significados. Representagdo e solugdo de modelos
matematicos. Simulacdo digital de sistemas dindmicos. Modelagem fisica generalizada. Métodos tedricos de modelagem de
sistemas: métodos de redes, métodos variacionais e grafos de ligagdes. Métodos experimentais de identificagdo de sistemas.
Aplica¢des em sistemas eletrohidraulicos, eletromecéanicos e termohidraulicos.

PROGRAMA
1. Introdug@o;
2. Variaveis generalizadas e elementos de sistema;
3. Elementos basicos em sistemas:
. Elétricos;
Mecanicos;
e  Fluidos;
Térmicos;
e Magnéticos.
4. Dispositivos de conversdo de energia;
5. Interconexdo de elementos de sistemas;
6. Métodos sistematicos para modelagem:
e Grafos de ligagdo;
e  Variacional;
e  “Bond-Graph”.
7. Identificagdo de sistemas dindmicos.
METODOLOGIA

Ensino:
e Aulas tedricas/expositivas, trabalhos usando ferramentas computacionais e apresentacdo de seminarios.

Avaliagdo:
e  Exames escritos e desempenho no desenvolvimento das atividades.
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