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EMENTA

1. Introducé&o aos sistemas de controle.

2. Modelagem matematica de sistemas dindmicos: (a) Funcédo de transferéncia (b) Diagramas de blocos
(c) Diagramas de fluxo de sinal. Regra de Mason (d) Modelagem no espaco de estados.

3. Analise de resposta transitoria.

4. Acdes de controle béasicas: (a) Controladores proporcionais, do tipo integral, do tipo proporcional e integral,
do tipo proporcional e derivativo, do tipo proporcional, integral e derivativo (b) Estabilidade de Routh-Hurwitz.
5. Analise e projeto de sistemas de controle pelo método do lugar das raizes.

6. Sistemas de controle digital.
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OBJETIVOS GERAIS

Proporcionar ao aluno toda a base teérica para a compreensao da teoria de controle classica, aplicando
as técnicas em sistemas realimentados;

Apresentar, de forma detalhada, as etapas que compdem 0s projetos dos principais controladores
utilizados e introduzir uma visdo geral sobre os sistemas de controle digital.




METODOLOGIA

A metodologia utilizada consiste, em sua maior parte, de aulas expositivas por meio de slides, além de aulas
utilizando o quadro branco. Para complementar e ajudar a fixar os conteddos abordados, séo realizadas
diversas aulas de exercicios.

CRITERIO DE AVALIACAO

Os resultados da avaliacdo de aproveitamento sd0 expressos em notas, sendo que, para ser aprovado sem o
exame final, o aluno deve obter média igual ou superior a 7,0 (sete). O exame final é aplicado aos alunos cuja
média seja igual ou superior a 3,0 (trés) e inferior a 7,0, caso contrario, o aluno esta reprovado. Para a
aprovacdo com exame final, uma prova com o valor de 10,0 (dez) pontos, faz-se uma nova média entre o grau
obtido no exame e a média anterior ao exame, o resultado deve ser igual ou superior a 5,0 (cinco).

A disciplina de sistemas de controle consiste de diversas avaliagdes ao longo do curso. E realizada uma prova
no valor de 10,0 (dez) pontos, além de véarios seminarios que exploram tépicos ndo abordados em sala de aula,
0 que complementa a nota para se obter a média do aluno. Nao respeitando os critérios supracitados, o aluno
realiza o exame final para a concluséo da disciplina.

CHEFE DO DEPARTAMENTO

NOME ASSINATURA

LAURA SILVA DE ASSIS

PROFESSOR RESPONSAVEL PELA DISCIPLINA

NOME ASSINATURA

CLAUDIO MAIA ALVES JOSE

APROVADO PELO CONSELHO DEPARTAMENTAL EM: / /
PROGRAMA
. Introdugé&o aos sistemas de controle (visdo geral);
. Modelagem no dominio da frequéncia (transformada de Laplace, modelagem de sistemas elétricos,
sistemas mecéanicos em translagdo e em rotagao);
. Diagramas de blocos, reducéo de subsistemas multiplos, diagrama de fluxo de sinal e regra de Mason;
. Resposta no dominio do tempo (obtencdo da resposta no dominio do tempo a partir da funcédo de

transferéncia, utilizacéo de pélos e zeros para a determina¢éo da resposta de um sistema de controle e
a descricdo quantitativa da resposta transitoria de sistemas de primeira e de segunda ordem);

o Aula de exercicios;

o Seminario I: sistemas eletromecéanicos e tratamento da ndo-linearidade em sistemas de controle;

o Estabilidade de sistemas de controle (critério de Routh-Hurwitz);

o Erros de estado estacionario (constantes de erro estético, tipos de sistema, analise de perturbacdes e

sistemas com retroa¢@o ndo-unitaria);

o Técnica do lugar das raizes (definicdo, uso do lugar das raizes para encontrar os pélos de um sistema a
malha fechada, para descrever de forma quantitativa as alteracdes na resposta transitoria e a
estabilidade de um sistema quando um parémetro é variado, além de utiliza-lo para projetar um
parametro de modo a atender uma especificacdo de resposta transitéria em sistemas de segunda ordem
e de ordem superior);

o Seminario II: refinamento do esbogo de um lugar das raizes;
) Aula de reviséo;
o Avaliacao (P1);




Projetos por intermédio do lugar das raizes (controlador Pl e compensador por atraso de fase);
Projetos por intermédio do lugar das raizes (controlador PD e compensador por avanco de fase);

Projetos por intermédio do lugar das raizes (controlador PID e compensador por atraso e avanco de
fase);

Seminario Ill: compensacao por retroacao;
Aula de exercicios;

Implementacdo em hardware (controladores PI, PD, PID e compensadores por atraso e avanco de
fase);

Aula de exercicios;

Introducédo aos sistemas de controle digital (modelagem de sistemas digitais e projeto de estabilidade de
sistemas digitais);

Introducdo aos sistemas de controle digital (projeto de sistemas digitais para atender especificagfes de
erro de estado estacionario);

Introducdo aos sistemas de controle digital (projeto de sistemas digitais para atender especificagfes de
resposta transitria usando ajuste de ganho);

Introducdo aos sistemas de controle digital (projeto de compensadores em cascata para sistemas
digitais);

Aula de exercicios;

Seminario Final: modelagem no dominio do tempo (representacdo geral no espaco de estados,
aplicacdo, conversdo de funcBes de transferéncia para o espaco de estados, conversdo do espaco de

estados para funcdo de transferéncia, linearizacdo, solucbes e equacdes de estado através da
transformada de Laplace, transformacg@es de similaridade).
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