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OBJETIVO

Abordar os principais conceitos na area de controle de sistemas lineares no tempo continuo, envolvendo o controle classico e com
uma introducéo ao controle moderno. Apresentar os conceitos basicos dos sistemas de controle em malha fechada e do projeto de
compensadores pelos métodos da resposta em frequéncia e lugar das raizes. Introduzir ferramentas computacionais concernentes
aos topicos supracitados.

EMENTA

Introducao aos sistemas realimentados. Caracterizagdo da resposta transitéria de sistemas de primeira ordem, segunda ordem e
ordem superior. Representac¢éo por diagramas de blocos. Modelos matematicos de sistemas fisicos. Analise de estabilidade.
Andlise do erro em regime permanente. Construgéo do lugar das raizes. Projeto de compensadores pelo método do lugar das
raizes. Resposta em frequéncia e diagrama de Bode. Projeto de compensadores pelo método da resposta em frequéncia. Método
de ajuste de compensadores PID. Introducéo ao espago de estados.

ITEM EMENTA CONTEUDO
1 |Introdugdo aos sistemas Conceitos basicos dos sistemas de controle.
realimentados. Sistemas em malha aberta e malha fechada.

Delimitagao das aplicagdes do controle classico.
2 |Caracterizacdo da resposta [Transformada de Laplace direta e inversa e suas propriedades.

transitoria de sistemas de Funcdes de transferéncia.
primeira ordem, segunda Equacéo caracteristica, polos, zeros e estabilidade.
ordem e ordem superior. Andlise da resposta transitoria.

3 |Representacéo por Representacéo e anélise dos sistemas de controle por diagrama de blocos.
diagramas de blocos. Simplificacdo de diagramas de blocos.

4 |Modelos matematicos de Sistematica para obteng&o das relacdes matematicas que descrevem sistemas fisicos e
sistemas fisicos. obtencgdo da funcao de transferéncia de sistemas mecanicos de translacgao, de rotacéo,

sistemas elétricos, eletrdnicos e eletromecénicos.

5 |Analise de estabilidade. [Andlise da estabilidade absoluta pelo critério de Routh-Hurwitz.

6 [|Analise do erro em regime Estudo do erro em regime permanente de sistemas de controle com diferentes tipos de
permanente. sinais de entrada.

7 |Construcao do lugar das Procedimento de construcdo do lugar das raizes para diferentes sistemas e andlise da
raizes. caracteristica de resposta.

8 |Projeto de compensadores  |Metodologia de projeto de compensadores P, Pl, PD e PID, atraso de fase e avanc¢o de fase
pelo método do lugar das pelo método do Lugar das Raizes.
raizes.

9 |Resposta em frequéncia e Obtencgédo da resposta em frequéncia, critérios de desempenho, margem de fase, margem de
diagrama de Bode. ganho e analise de estabilidade relativa através da resposta em frequéncia.

10 |Projeto de compensadores |Metodologia de projeto de compensadores P, PI, PD e PID, atraso de fase e avango de fase
pelo método da resposta em |pelo método da resposta em frequéncia.

frequéncia.

11 |Método de ajuste de Aplicacéo do ajuste de compensadores PID através do método de Ziegler-Nichols.
compensadores PID.

12 [Introducdo ao espaco de Introducéo aos sistemas de controle no espaco de estados e aos conceitos de

estados. controlabilidade e observabilidade, estabilidade.
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Sistema de Avaliacéo:

A aprovacgao dar-se-a por Nota Final, proveniente de avaliacfes realizadas ao longo do semestre letivo, e por
freqUéncia.

Considerar-se-a aprovado na disciplina, o aluno que tiver frequénciaigual ou superior a 75% (setenta e cinco
por cento) e Nota Final igual ou superior a 6,0 (seis), consideradas todas as avaliagdes previstas no Plano de
Aulas.

Para possibilitar a recuperacdo do aproveitamento académico, o professor proporcionara reavaliagdo ao
longo e/ou ao final do semestre letivo.




