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DISCIPLINA 
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EMENTA 
Introdução aos problemas de controle. Propriedades dos sistemas, Aspectos de análise de sistemas, 
Método do Lugar Geométrico das Raízes, Controle Discreto, Projeto em controladores. 
OBJETIVO 
Apresentar aos alunos os conceitos de controle moderno e suas aplicações.  
PROGRAMA 
Unidade 1: Modelagem no tempo e na frequência. 1.1 Modelagem no tempo. 1.1.1 Modelagem 
matemática de sistemas físicos: elétricos, mecânicos, eletromecânicos e térmicos. 1.1.2 Equivalências 
entre sistemas físicos. 1.1.3 Sistemas de primeira e segunda ordem. 1.2 Revisão de Transformada de 
Laplace Unilateral (T.L.) e suas propriedades. 1.2.1 resposta de sistemas lineares para entrada nula e 
estado nulo. 1.2.2 Função de Transferência. 1.2.3 Resposta em Frequência e Diagrama de Bode. 
Unidade 2: Propriedades dos sistemas.2.1 Estabilidade: critérios de Routh-Hurwitz e de Jury. 2.2 
Controlabilidade e observabilidade: sistemas contínuos e discretos. Unidade 3: Aspectos de análise 
de sistemas.3.1 Erro estacionário. 3.2 Resposta transitória: sistemas de primeira e segunda ordem. 
Unidade 4: Método do Lugar Geométrico das Raízes. 4.1 Conceito. 4.2 Regras para traçado. 4.3 
Aplicações. Unidade 5: Controle Discreto. 5.1 Aproximação digital de Funções de Transferência 
contínuas e aspectos para implementação em controladores digitais. Unidade 6: Projeto em 
controladores. 6.1 Utilizando o Lugar Geométrico das Raízes. 
METODOLOGIA DE ENSINO 
A disciplina é desenvolvida no formato presencial:  
- Aulas expositivas, práticas e simulações com auxílio de computadores e softwares de modelagem;  
- Resolução de exercícios em sala de aula; 
- Lista de exercícios. 

AVALIAÇÃO 
A avaliação é realizada de forma processual e cumulativa. A saber: avaliações escritas, trabalhos extra-
sala de aula e dinâmicas em sala. A freqüência é obrigatória, respeitando os limites de ausência 
previstos em lei. 
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