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OBJETIVOS DA DISCIPLINA:

Apresentar ao aluno as ferramentas basicas de andlise e projeto de sistema de
controle, bem como capacita-lo a aplicar tais ferramentas na resolucéo de problemas
afins a sua atividade.

METODOLOGIA DE ENSINO E AVALIACAO

e Aulas expositivas tedricas.
e Utilizacdo de software de apoio: Octave, SCILAB

EMENTA DA DISCIPLINA

Caracterizacao de sistemas lineares. Modelagem de processos dinamicos continuos e
discretos no tempo. Solucdo de Equacdes diferenciais lineares. Solugcéo de equacdes
a diferencas lineares. Estabilidade. Funcédo de transferéncia. Diagramas de Blocos.
Resposta em freqiiéncia de sistemas continuos e discretos no tempo. Representacao
de estado de sistemas continuos e discretos no tempo. Transformada de Laplace,
Transformada de Fourier. Introducdo ao controle por realimentacao.

PROGRAMA DA DISCIPLINA

1. Introducao
Revisdo Historica
Propésito do Controle Automatico
Malha Aberta X Malha Fechada
Definicdes
Exemplos de Sistemas Controlados
Sistemas de Controle Monovariaveis
Sistemas de Controle Multivariaveis (Processo)

2. Transformada de Laplace
Analogia entre Vetores e Sinais
A Transformada de Fourier
A Transformada de Laplace
Condic¢des Para a Existéncia da Transformada de Laplace
A Transformada de Laplace de Funcdes Simples
A Transformada Inversa de Laplace
Método de Newton para Determinacédo das Raizes de Polindbmios
Propriedades da Transformada de Laplace e Sua Inversa
Aplicacdo da Transformada de Laplace na Solu¢gédo de Equacdes Diferenciais . .




A Transformada Z

3. Modelagem de Sistemas Fisicos

Sistema de Aquecimento

Sistema de Nivel de Liquido

Sistema de Vazéo de Liquido

Sistema de Eletro-mecanico: motor CC

Estimacédo de Sistemas Pela Técnica dos Minimos Quadrados
ldéia Basica

Justificativa Matematica

Minimos Quadrados Recursivos

4. Andlise de Resposta transitoria e de Regime Permanente
Sinais Tipicos

Sistema de Primeira Ordem

Sistema de Segunda Ordem

Sistema N&ao Amortecido

Sistema Criticamente Amortecido

Sistema Amortecido

Especificacdes de Resposta Transitoria ao Degrau
Sistemas de Ordem Superior

Sistemas de Fase Nao-Minima

5. Analise de Sistemas no Espaco de Estado

Representacédo de Funcdes de Transferéncia em Formas Candénicas
Solucéo das Equacdes de Estado Invariantes no Tempo
Abordagem Pela Transformada de Laplace

Abordagem no Tempo

Solucdo Homogénea

Solucédo Ndo Homogénea

Método Runge-Kutta

6. Controladores

Operacao em Malha Fechada

Sensibilidade a Variacbes de Parametros
Efeito de Ruido Gerado pelo Sensor

Efeito de Perturbacao na Planta

Andlise dos Tipos de Sistemas com Retroagéo
Efeito das Ac¢des de Controle

Ac¢des Bésicas de Controle

Controlador Pl

Controlador PD

Controlador PID

Variantes dos Esquemas de Controladores PID
Compensador por Avanco ou Atraso de Fase
Compensador por Avanco e Atraso de Fase
Realimentacdo Tacométrica

Erros Estacionarios

7. Projeto e Sintonia de Controladores
Implementacéo Pratica de Controladores
Estabilidade de Sistemas Controlados
Localizacdo de Polos e Estabilidade
Critério de Estabilidade de Routh




Lugar das Raizes

Projeto de Controladores

Consideracoes Preliminares

Alocacéo de Pdlos

Alocacao de Zeros

Projeto de Compensadores por Avanco de Fase

Projeto de Compensadores por Atraso de Fase

Projeto do Controlador PID

Ajuste do Controlador PID pelo Método da Resposta ao Degrau
Projeto do Controlador PID pelo Método da Alocacédo de Pdlos
Limitacdes do PID e Alternativas

8. Exemplos de Sistemas de Controle
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