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EMENTA

Conceitos e definigdes de sistemas de controle de processos. Técnicas de controle. Modelagem de

sistemas. Estudo das qualidades dos sistemas e simulag&o. Controladores industriais.

OBJETIVOS

Identificar controle automatico. Identificar as variaveis e elementos de um controle de processo.
Conhecer modelagem matematica de sistemas dinamicos. Analisar as condi¢cdes de qualidade de um

sistema de controle. Identificar controladores analdgicos e digitais.

PROGRAMA

UNIDADE 1: Introdugao a Sistemas de Controle
* Histdrico/Evolugao
+ Terminologia e conceitos fundamentais (Variaveis e elementos do cont. de processo,
exemplificagdo com sistemas reais)
+ Classificagao dos sistemas de controle quanto a area de atuagéo (manufatura, industrial, ndo
industrial, discreto, continuos e discretos/bateladas)
+ Classificagao dos sistemas de controle quanto a aplicagéo (regulatério, servo mecanismo,
numérico, sequencial e controle de processo)
+ Classificagao dos sistemas de controle quanto a retroagao (fungdes de transferéncia)
+ Diagrama de blocos/algebra de blocos
* Modelamento (finalidades e técnicas)
UNIDADE 2: Transformada de Laplace
* Dominio s.

» Transformada e anti-transformada de Laplace;
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* Principais teoremas;

+ Sinais tipicos utilizados em Controle;

* Propriedades;

» Teorema do valor inicial, teorema do valor final e exemplos.
UNIDADE 3: Modelagem de sistemas

» Técnicas de modelagem de sistemas: equagbes diferenciais; fungdes de transferéncia; diagramas

de bloco e equacbes de estado;

+ Modelagem de sistemas fisicos: sistemas mecéanicos, elétricos, nivel e calor

UNIDADE 4: Analise de resposta transitoria

* Regime permanente e transitério de sistemas; conceito de estabilidade;

+ Critérios de qualidade (Analise de sistemas de 12 e 22 ordem) (conceitos de sensibilidade,

exatidao/precisaol/erro, linearidade, estabilidade e velocidade de resposta)
+ Critérios de estabilidade: HURWITZ/ROUTH,;
* Lugar das raizes.
UNIDADE 5: Ag¢des de controle (Controladores)

» Controladores on-off; proporcional; derivativo; proporcional integral; proporcional derivativo;

proporcional, integrativo e derivativo.
* Nocgoes de sintonia de controladores.
UNIDADE 6: Simulagdo computacional de sistemas

» Uso de ferramenta computacional para simulagéo analise de sistemas.

METODOLOGIA DE ENSINO

Aulas expositivas e atividades praticas no laboratério.

RECURSOS

Material didatico-pedagdgico, recursos audiovisuais e insumos de laboratérios.

AVALIACAO

- Avaliagao do conteudo teodrico.
- Avaliacdo das atividades desenvolvidas em laboratério.
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