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EMENTA

Introdugdo aos problemas de controle. Propriedades dos sistemas, Aspectos de analise de sistemas,
Método do Lugar Geométrico das Raizes, Controle Discreto, Projeto em controladores.

OBJETIVO

Apresentar aos alunos os conceitos de controle moderno e suas aplicagdes.

PROGRAMA

Unidade 1: Modelagem no tempo e na frequéncia. 1.1 Modelagem no tempo. 1.1.1 Modelagem
matematica de sistemas fisicos: elétricos, mecénicos, eletromecanicos e térmicos. 1.1.2 Equivaléncias
entre sistemas fisicos. 1.1.3 Sistemas de primeira e segunda ordem. 1.2 Revisdo 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 Fung¢@o de Transferéncia. 1.2.3 Resposta em Frequéncia 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 continuos e discretos. Unidade 3: Aspectos de analise
de sistemas.3.1 Erro estacionario. 3.2 Resposta transitoria: sistemas de primeira e segunda ordem.
Unidade 4: Método do Lugar Geométrico das Raizes. 4.1 Conceito. 4.2 Regras para tracado. 4.3
Aplicagdes. Unidade 5: Controle Discreto. 5.1 Aproximagdo digital de Fun¢des de Transferéncia
continuas e aspectos para implementagdo em controladores digitais. Unidade 6: Projeto em
controladores. 6.1 Utilizando o Lugar Geométrico das Raizes.

METODOLOGIA DE ENSINO

A disciplina é desenvolvida no formato presencial:

- Aulas expositivas, praticas e simulagdes com auxilio de computadores e softwares de modelagem;
- Resolugdo de exercicios em sala de aula;

- Lista de exercicios.

AVALIACAO

A avaliacdo ¢ realizada de forma processual e cumulativa. A saber: avaliacdes escritas, trabalhos extra-
sala de aula e dindmicas em sala. A freqiiéncia ¢ obrigatoria, respeitando os limites de auséncia
previstos em lei.
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