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MODELOS DE SISTEMAS
Modelos matemáticos

Leis físicas fundamentais
•Equações de conservação
•Equações constitutivas

Sistemas
•Mecânicos
•Elétricos
•Térmicos
•Fluidos



Equações de Conservação

Conservação da quantidade de movimento linear
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Conservação da quantidade de movimento angular

[ ]∑ = ωJ
dt
dT ∑ =− 0

dt
dJT ω

∑ = α.JT



Equações de Conservação

Conservação da carga elétrica (Lei de Kirchoff)
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Conservação da massa
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Equações de Conservação

Conservação da energia

∑ ∑ 







++−








+++−=








++ s

s
sse

e
eevcvc

vc

gZVhmgZVhmWQmzmVmu
dt
d

222

222

&&&&

∑ ∑−+−= sseevcvc
vc

hmhmWQ
dt
mud

&&&&

( ) ( )∑ ∑ −−−+−= RspsRepevcvc
vc

p TTCmTTCmWQ
dt
TdCm

se
&&&&



Equações Constitutivas

Leis físicas fundamentais que regem o comportamento
de um elemento de um sistema

Exemplos

•Massa
•Mola
•Amortecedor

•Resistor
•Capacitor
•Indutor



Sistemas Mecânicos Mola
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Sistemas Mecânicos Amortecedor

dt
dxcF =vcF =



Sistemas Mecânicos Massa
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Sistemas Mecânicos em Rotação

Mola torcional θkT =
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Construindo um Modelo para um
Sistema Mecânico
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Resposta de um sistema de 2a ordem
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Sistemas Mecânicos de Rotação
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Exemplo de Sistema Mecânico
Suspensão de automóvel
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Exemplo de Sistema Mecânico
Suspensão de automóvel
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