
 
 

PLANO DE ENSINO  

SERVOMECANISMOS 

CARGA HORÁRIA: 80 HORAS 

 
EMENTA 

Estudo dos concetos de sistemas de controle e servomecanismos, passando desde o início na 

matematização do processo físico às praticas com equipamentos, objetivando sempre a aplicação 

física dos conceitos aprendidos.  

COMPETÊNCIAS E HABILIDADES 

Resolução de problemas envolvendo transformada da Laplace e equações diferenciais 

Simplificação de diagramas de blocos 

Aplicação de concertos de controle 

Utilização efetiva de servomecanismos. 

CONTEÚDO PROGRAMÁTICO 

Transformada de Laplace e Equações Diferenciais 

Função de Transferência 

Diagrama de Blocos 

Lugar das raízes 

Controladores PID e suasvariações-P, PI e PD 

Conceitos de equipamentos 

Programação C++ 

Aplicações em servomecanismos 

PROCEDIMENTOS METODOLÓGICOS 

As aulas à distância serão realizadas em vídeo aulas, material disponível no Ambiente Virtual de 

Aprendizagem (AVA), atividades de apoio para exploração e enriquecimento do conteúdo 

trabalhado, fóruns de discussão, atividades de sistematização, avaliações e laboratórios práticos 

virtuais. 

RECURSOS DIDÁTICOS 

Livro didático; 

Vídeo aula; 

Fóruns; 

Estudos Dirigidos (Estudo de caso); 

Experimentos em laboratório virtual; 

Biblioteca virtual; 

Atividades em campo. 



 
 

SISTEMA DE AVALIAÇÃO 

 
A distribuição dos 100 pontos acontecerá da seguinte forma durante o período de oferta da disciplina: 

      Fórum de Discussão Avaliativo: 10% 
 

      Estudo Dirigido:10% 
 

      Avaliação Parcial I: 15% 

 .  Avaliaçao Parcial II: 15% 
 

      Avaliação Final: 50% 

 
Caso o aluno não alcance no mínimo 60% da pontuação distribuída, haverá a Avaliação 

Suplementar com as seguintes características: 

      Todo o conteúdo da disciplina. 
 

      Valor: 100 pontos 
 

      Pré-requisito: Resultado Final >= 20 e <60 
 

      Regra: (Resultado Final + Nota Prova Suplementar) / 2 
 

      Média final para Aprovação: >= 60 pontos 
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