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EMENTA

Introducéo aos problemas de controle. Modelagem Matemaética de Sistemas Fisicos Simples. Anélise de Resposta
Transitoria e de Regime Permanente. Controladores Convencionais. Controle Discreto. Projeto de controladores
digitais.

OBJETIVO

Compreender os conceitos de controle digital moderno.
Projetar controladores digitais classicos.

Utilizar ferramentas computacionais para estudar e projetar controladores.

PROGRAMA

Unidade 1: Modelagem Matematica de Sistemas Fisicos Simples (20h)

1.1 Estudo fenomenoldgico de sistemas térmicos, de nivel, de vazdo, eletromecanicos e eletronicos.
1.2 Representacdes de sistemas por equacdes diferenciais

1.3 Aplicacgdo da transformada de Laplace para solucionar as equac6es diferenciais

1.4 Representacdo de sistemas por diagramas de blocos no dominio da frequéncia continua

1.5 Representacdes de sistemas por equagdes a diferencas

1.6 Aplicacgdo da transformada Z para solucionar as equaces a diferencas (mais tempo aqui)

1.7 Representacao de sistema por diagramas de blocos no dominio da frequéncia discreta

1.8 Representacdo por equagdes de estado discretas (MIMO) — aprofundar com exemplos e atividades
1.9 Solugéo das equacdes de estado discretas

1.9.1 Abordagem Pela Transformada Z

1.9.2 Procedimento Recursivo

1.10 Simulagdo computacional

Unidade 2: Analise de Resposta Transitoria e de Regime Permanente (8h)
2.1 Sinais Tipicos

2.2 Sistema de Primeira Ordem

2.3 Sistema de Segunda Ordem

2.3.1 Sistema Nao Amortecido ({ < 1)

2.3.2 Sistema Criticamente Amortecido ({=1)

2.3.3 Sistema Amortecido ({> 1)

2.4 Sistemas de Fase Ndo-Minima

2.5 Sistemas com Atraso de Transporte ou Tempo Morto

2.6 Relagdo entre localizacdo de polos e estabilidade
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Unidade 3: Controladores Convencionais (12h)

3.1 Operagdo em Malha Fechada

3.1.1 Sensibilidade a Variagdes de Pardmetros

3.1.2 Efeito de Ruido Gerado pelo Sensor

3.1.3 Efeito de Perturbagéo na Planta

3.2 Efeito das A¢des de Controle

3.2.1 Agdes Basicas de Controle

3.2.2 Controlador PI

3.2.3 Controlador PD

3.2.4 Controlador PID

3.2.5 Variantes dos Esquemas de Controladores PID: PI-D e I-PD
3.3 Digitalizag&o de Controladores Analégicos

3.3.1 Método da amostra precedente de Euler

3.3.2 Método da amostra posterior de Euler

3.3.3 Meétodo trapezoidal

3.3.4 Influéncia do periodo de amostragem sobre a estabilidade do controlador

Unidade 4: Projeto de controladores digitais convencionais (20h)
4.1 FuncOes de Transferéncia de Sistemas de Controle Digitais
4.1.1 Sistemas de controle tipicos

4.1.2 Ainfluéncia do Hold

4.2.1 Especificagbes de Resposta Transitdria ao Degrau

4.2.2 Mapeamento entre Planos s e Plano z

4.3 Projeto de Controladores Digitais pela Analise do Lugar das Raizes
4.4 Andlise de Erro em Estado Permanente

4.5 Estabilidade de Sistemas Controlados

4.5.1 Teste de Estabilidade de Jury

4.5.2 Critério de Estabilidade de Routh

Unidade 5: Alocagdo de Pélos e Projeto de Observadores (20h)

5.1 Alocacéo de Pélos

5.1.1 Controlabilidade

5.1.2 Projeto Via Alocacéo de Pdlos

5.1.3 Representacdo de FuncBes de Transferéncia na Forma Candnica Controlavel
5.2 Servo Sistemas com Integrador

5.3 Projeto Observadores de Estado

5.3.1 Observabilidade

5.3.2 Observadores de Estados

5.3.3 Representacédo de Fungdes de Transferéncia na Forma Candnica Observével
5.3.4 Efeito do Observador de Estados no Sistema de Controle em Malha Fechada

METODOLOGIA DE ENSINO

Adisciplina é desenvolvida no formato presencial:

- Aulas expositivas;

- Resolucéo de exercicios em sala de aula;

- Lista de exercicios;

- Laboratdrios utilizando ferramentas computacionais.

AVALIACAO

Aavaliagdo é realizada de forma processual e cumulativa. A saber: avaliagdes escritas, trabalhos extra-sala de aula
e dinamicas em sala. A freqliéncia é obrigatoria, respeitando os limites de auséncia previstos em lei.
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