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PROGRAMA DE DISCIPLINA

DISCIPLINA: CODIGO:
| Técnicas de Modelagem de Sistemas Dinamicos |ELTO016 |
DEPARTAMENTO RESPONSAVEL : UNIDADE:
| Departamento de Engenharia Eletronica | Escola de Engenharia |
CARGA HORARIA: CREDITOS: PERIODO: CLASSIFICACAO: PRE-REQUISITOS:
Teorica: 2h | Prética: Oh 30 A partir do 7° OoP ELT 007, ELT 009
Total: 2 horas-aula periodo
PRE-REQUISITOS DE CONHECIMENTO: CARGA HORARIA ESTIMADA EXTRA-CLASSE:
Conhecimento de sistemas dindmicos lineares e 2 horas-aulas
técnicas de controle
EMENTA:

Introducdo, Modelagem de Sistemas, Identificacdo deterministica, Identificacdo ndo paramétrica baseada em
funcdes de correlagdo, Estimacgdo usando minimos quadrados (MQ), Identificagdo de sistemas ndo lineares, Projeto
de testes e escolha de estruturas. Validagdo de modelos.

OBJETIVOS:

e Apresentar de forma unificada os aspectos fundamentais da teoria e pratica de identificacdo de sistemas.

e Formar uma nomenclatura uniformizada para a discusséo e apresentacdo de problemas e resultados no que
diz respeito a representacdes paramétricas, estimacao de pardmetros e identificagdo de sistemas.

e Fundamentar os conceitos estudados por meio de atividades praticas.

METODOLOGIA DE ENSINO:

( x) Aulas Expositivas em Quadro-Negro ( ) Trabalho Pratico Extra-Classe

(x) Utilizacdo de Transparéncias ou Slides ( ) Estudo Dirigido / Listas de Exercicios
( ) Aulas Praticas Demonstrativas () Aulas em Salas de Microcomputadores
( ) Aulas Praticas de Montagem () Outros - Especificar:

(x) Trabalho Te6rico Extra-Classe

CRITERIOS DE AVALIACAO:

e 1 prova de 40 pontos.
e 5 Etapas no total de 60 pontos.

PROGRAMA:
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Introducéo

Modelagem Matematica

Conceitos Bésicos

Tipos de Modelos

Estimacao de Parametros

Modelagem baseada na fisica do processo
Identificacdo de Sistemas

Simulacdo de Modelos

Representacdes Lineares

Funcdes de Trasnferéncia, Resposta Temporal, Resposta em Freqliéncia
Representacdo em Espaco de Estados

Representacdes Discretas

Linearizacdo de Modelos Né&o-lineares

Identificacdo Deterministica

Identificacdo a Partir das Respostas ao Impulso e ao Degrau
Identificacdo Usando Convolugéo

Identificacdo da Resposta em Frequéncia

Identificacdo Nao Paramétrica

Reducdo de Ruido por Acumulacdo de Amostras — Um exemplo
Identificacdo Usando Funcdes de Correlacéo

Sinais Aleatorios e Pseudo-Aleatorios

Identificacdo Usando FuncGes Espectrais

Estimacdo Usando Minimos Quadrados (MQ)
Resolvendo Sistemas de Equac6es Sobredeterminados
Estimador de Minimos Quadrados

Estimador de dos Minimos Quadrados Ponderados
Propriedades do Método MQ

Estimacé&o de Parametros de Modelos ARX Usando MQ

Identificacé@o de Sistemas N&o Lineares: Uma Introdugéo
Representacdes de Sistemas N&o Lineares

Modelos Polinomiais e Racionais NARMAX

Estimacdo de Pardmetros

Selecéo de Estrutura de Modelos NARMAX

Analise de Agrupamento de Termos

Projeto de Testes e Escolha de Estruturas
Escolha de Pares Entrada/Saida

Escolha dos Sinais de Entrada

Escolha do Tempo de Amostragem

Escolha da Estrutura do Modelo

Validagdao de Modelos
Validacao Estatistica
Validacao Dinamica
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