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OBJETIVOS GERAIS

Habilitar o aluno para a modelagem e controle de estruturas flexiveis.

METODOLOGIA

Aulas tedricas expositivas.

CRITERIO DE AVALIACAO
A avaliacdo sera constituida de provas aplicadas em sala de aula.
Média = (P1 +P2) /2
Média > 7,0 -> Aprovado
Média < 7,0 -> O aluno fara Prova Final
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(Média + Prova Final) > 5,0 -> Aprovado
(Média + Prova Final) < 5,0 -> Reprovado

PROGRAMA

Unidade I: Conceitos Basicos de Matematica e Computacéo
1.1. Introducéo

1.2. Decomposicdo de Matrizes

1.3. Condicionamento

1.4. Parametrizacdo de Matrizes Ortogonais

Unidade I1: Lyapunov

2.1. Definigbes Bésicas

2.2. Teorema de Lyapnov

2.3. Estabilidade de Sistemas Lineares

2.4. Sistemas nao lineares distribuidos e variantes no tempo

Unidade I11: Modelos Matematicos de Estruturas Flexiveis
3.1. Equac6es de Movimento por Lagrange

3.2. Sistemas a Parametros Distribuidos

3.3. Métodos de Aproximacédo

Unidade 1V: Controle Linear por Espago de Estados
4.1. Controle Otimo
4.2. Controle Robusto

Unidade V: Controlabilidade e Observabilidade
5.1. Definices Basicas

5.2. Controlabilidade

5.3. Observabilidade

Unidade VI: Controle Linear por Retroalimentacao
6.1. DefinicOes Basicas

6.2. Retroalimentacdo de Sistemas Simétricos

6.3. Otimizag&o através de Alocacdo de Polos

6.4. AplicacBes Numéricas

PROFESSOR RESPONSAVEL PELA DISCIPLINA CHEFE DO DEPARTAMENTO

Luciano Santos Constantin Raptopoulos Waltencir dos Santos Andrade
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