Servico Publico Federal
Instituto Federal de Educacéo, Ciéncia e Tecnologia Sul-rio-grandense
Pré-Reitoria de Ensino

RESOLUCAO N° 03/2017

O Pro-Reitor de Ensino do Instituto Federal de Educacéo,
Ciéncia e Tecnologia Sul-rio-grandense, no uso de suas
atribuicbes, considerando as decisbes emanadas da
reunido da Camara de Ensino, resolve aprovar, para o
Curso Superior de Engenharia de Controle e
Automacdao, do campus Charqueadas, para viger a partir
do segundo semestre letivo de 2017:

1 — As alteracbes nos programas das seguintes disciplinas: Desenho Técnico
(2° periodo); Materiais para Engenharia, Equacdes Diferenciais e Eletronica Digital
(3° periodo); Circuitos Elétricos | (4° periodo), Circuitos Elétricos Il, Sistemas e Sinais
(5° periodo) da matriz curricular n°® 6241.

2 - Os programas de disciplinas do 6° ao 10° periodos letivos da matriz curricular n°
6241.

Esta resolucéo entra em vigor a partir da sua data de publicacéo.

Pelotas, 11 de julho de 2017.

Guilherme Ribeiro Rostas
Pro-reitor de Ensino

Assinado de forma digital por GUILHERME

RIBEIRO ROSTAS:06070815890
G U | LH E RM E Rl B EI RO DN: .c_:BR, o:ICP.-BrasiI_, o-u:Autoridade
ROSTAS:060708158 Slyiseitiimae

ou=Certificado PF A3, cn=GUILHERME
90 RIBEIRO ROSTAS:06070815890

Dados: 2017.07.21 13:51:52 -03'00"



Servico Publico Federal
Instituto Federal de Educacéo, Ciéncia e Tecnologia Sul-rio-grandense
Pro-Reitoria de Ensino

DISCIPLINA: Desenho Técnico

Vigéncia: a partir de 2015/1 Periodo letivo: 2° semestre

Carga horéria total: 60h Cédigo:CH_SUP.52

Ementa: Estudo de representacdes graficas bi e tridimensionais de maquinas e
elementos de maquinas. Estudo de cortes, se¢des e conjuntos mecanicos.

Conteudos

UNIDADE | — Introdugéo ao Desenho Técnico
1.1 Razbes e importancia do Desenho Técnico
1.2 Formatos de Papel
1.3 Legendas e Sublegendas Industriais
1.4 Caligrafia Técnica
1.5 Escalas

UNIDADE Il — Representacdes Gréaficas no Sistema Bidimensional
2.1 Sistema Universal de Projecdes Ortogonais
2.2 Critérios para a escolha da Vista Frontal
2.3 Linhas de centro e eixos de simetria
2.4 Sistemal® e 3° diedro
2.5 Vistas auxiliares

UNIDADE IIl — Representacdes Gréficas no Sistema
Tridimensional
3.1 Perspectiva Isométrica
3.2 Perspectiva Cavaleira
3.3 Cotacgao

UNIDADE IV — Representacgdo de Tolerancias Dimensionais e Geométricas
4.1 Tolerancias dimensionais
4.2 Toleréancias de forma e indicacao de rugosidade
4.3 Tolerancias de posicéo
4.4 Tolerancias de orientacao

UNIDADE V — Cortes e Secbes
5.1 Corte Total
5.2 Meio Corte
5.3 Corte em desvio ou dobrado
5.4 Corte Rebatido
5.5 Corte Parcial
5.6 Secoes
5.7 Ruptura ou encurtamento
5.8 Omisséao de corte

UNIDADE VI — Desenho de Conjunto
6.1 Identificagcbes das partes do conjunto mecanico
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6.2 Leitura e interpretacdo do conjunto mecanico
6.3 Noc0Oes sobre conjuntos
6.4 Nocdes sobre representacdo esquematica de tubulacdo

Bibliografia basica

MAGUIRE, D. E. Desenho Técnico: Problemas e Solu¢cbes Gerais de
Desenho. Séo Paulo: Editora Hemus. 2004.

Telecursos 2000 Profissionalizante. Mecanica Leitura e Interpretagéo de
Desenho Técnico. Rio de Janeiro: Globo editora — 2003. Volumes 1 e 2.
CRUZ, Michele D. Desenho Técnico para Mecanica — Conceitos, Leitura e
Interpretacéo. S&o Paulo: Editora Erica. 2010.

Bibliografia complementar

Provenca, Francesco - Desenhista de Maquinas. Sdo Paulo: Escola Protec,
1988.

ABNT\Senai — SP. Coletanea de Normas de Desenho Técnico. S&o Paulo:
Editora Senai. 2000.FISCHER, Andrea. Desenho Técnico. Charqueadas.
CEFET-RS. 2007.

MANFE, Giovanni; POZZA, Rino; SCARATO, Giovanni (Aut.). Desenho
técnico mecanico: curso completo para as escolas técnicas e ciclo basico das
faculdades de engenharia. S&o Paulo, SP: Hemus, 2008.

SHIGLEY, Joseph E. Projeto de Engenharia Mecanica. 7. ed. Porto Alegre,
RS: Bookman, 2005.
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DISCIPLINA: Materiais para Engenharia

Vigéncia: a partir de 2015/1 Periodo letivo: 3°semestre

Carga horéria total: 60h Cdédigo:CH_SUP.60

Ementa: Estudo de materiais e aplicacdes principais em engenharia.
Correlacdo entre estrutura e propriedades dos materiais. Microestrutura e suas
relacbes com o comportamento mecanico. Materiais metalicos: classificacao e
aplicacbes especificas, metalografia, tratamentos térmicos e termoquimicos.
Influéncia da microestrutura no comportamento mecanico. Processamento,
microestrutura e comportamento mecanico dos materiais ceramicos,
poliméricos e conjugados.

Conteudos

UNIDADE | — Estrutura Atbmica dos Materiais
1.1 Classificacdo dos Materiais
1.2 Estrutura atbmica
1.3 Ligacao Quimica
1.4 Planos Cristalogréficos
1.5 Densidade

UNIDADE Il — Polimeros
2.1 A quimica das moléculas poliméricas
2.2 Polimeros termoplasticos e termofixos
2.3 Cristalinidade

UNIDADE Il — Propriedades dos Materiais
3.1 Defeitos pontuais
3.2 Imperfeicbes
3.3 Difuséo
3.4 Propriedades Mecanicas
3.5 Mecanismos de deformacéo
3.6 Falhas
3.7 Diagrama de fases
3.8 Transformacdes de fase
3.9 Propriedades Elétricas

UNIDADE IV — Aplicagbes de Materiais
4.1 Tipos de aplicacbes de materiais
4.2 Sintese, fabricacdo e processamento de materiais
4.3 Corroséao e degradacgéo
4.4 Propriedades térmicas

Bibliografia basica

CALLISTER, W. D. Ciéncia e Engenharia de Materiais: uma Introdugéo. 8a
edicdo. Rio de Janeiro, LTC2012.

VAN VLACK, L. H. Principios de Ciéncias dos Materiais. Editora Blucker,
1998.
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SMITH, W. F. Fundamentos de Engenharia e Ciéncia dos Materiais. 52
edicdo. Editora Mc Graw Hill, 2015.

Bibliografia complementar

CHIAVERINI, Vicente. Tecnologia Mecéanica. Vol.S | e lll, 22 ed.- S&o Paulo:
Mcgraw-hill, 1986.

SHACKELFORD, James F. Ciéncia dos Materiais - 62 edicdo. Sdo Paulo:
Pearson, 2008.

PAVANATI, Henrique C. (organizador). Ciéncia e Tecnologia dos Materiais.
Séo Paulo: Pearson, 2015.

PAWLICKA, A.; FRESQUI, M.; TRSIC, M. Curso de Quimica para
engenharia: materiais, vol. 2. Barueri: SP: Manole, 2013.

NUNES, LAERCE DE P. Materiais: aplicacbes de engenharia, selecdo e
integridade. Rio de Janeiro: Interciéncia, 2012.
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DISCIPLINA: Equacdes Diferenciais

Vigéncia: a partir de 2015/1 Periodo letivo: 3° semestre

Carga horéria total: 90h Cdédigo: CH SUP.61

Ementa: Estudo de Equacdes diferenciais ordinarias. Analise de modelos
matematicos e problemas de valor inicial — PVI. Estudo de equacdes

diferenciais de 12 ordem (lineares, variaveis separaveis e exatas) e PVI de 12
ordem. Estudo de equacdes diferenciais de ordem superior, PVI de 22 ordem e
problemas de valor de contorno. Andlise por Transformada de Laplace.

Conteudos

UNIDADE | — Equacdes Diferenciais Ordinarias
1.1 Equacdes Diferenciais Ordinérias Lineares de 12 ordem
1.1.1 Lineares
1.1.2 Variaveis Separaveis
1.1.3 Exatas
1.1.4 Bernoulli
1.1.5 Familia de solucdes
1.1.6 Andlise qualitativa de solucdes
1.1.7 Ponto de equilibrio
1.1.8 Problema de valor inicial
1.2 Equacdes Diferenciais Ordinarias Lineares de 22 ordem
1.2.1 Homogénea
1.2.1.2 Reducédo de ordem
1.2.1.3 Operador D
1.2.2. Nao Homogénea
1.2.2.1 Coeficientes indeterminados
1.2.2.2 Variacao de parametros
1.2.2 Modelagem e analise qualitativa de solucdes
1.2.3 Problema de valor inicial e de contorno
1.3 Equacdes Diferenciais Ordinérias Lineares de ordem superior

UNIDADE Il — Transformada de Laplace
2.1 Transformada de Laplace
2.2 Propriedades
2.3 Transformada Inversa
2.4 Solugao de problemas de valor inicial pela Transformada de
Laplace

Bibliografia basica

CENGEL, Y.; et al. Equag0es Diferenciais. 1. ed. Porto Alegre: McGraw-Hill,
2014.

Zill, D. G. Matematica Avancada para Engenharia. Vol. 1. 3. ed. Porto Alegre:
Bookman, 2009.
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Saff, Edward B.; et al. Equacdes Diferenciais. 8. ed. Sdo Paulo: Pearson
Education, 2012.

Bibliografia complementar

Zill, D. G. Equacgdes Diferenciais. Vol. 1. 3. ed. S&o Paulo: M Books, 2001.
Zill, D. G. Equacdes Diferenciais. Vol. 2. 3. ed. Sdo Paulo: M Books, 2001.
Boyce, W. T. Equag0des Diferenciais Elementares e Problemas de Valores
de Contorno. 10. ed. S&o Paulo: LTC, 2015

Zill, D. G. Equagdes Diferenciais - Com Aplicagbes em Modelagem. 10. ed.
Séo Paulo. Cengage Learning. 2016

BASSANEZI, R. C. Modelagem Matematica: teoria e préatica. Sdo Paulo:
Contexto, 2015.
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DISCIPLINA: Eletrénica Digital

Vigéncia: a partir de 2015/1 Periodo letivo: 3° semestre

Carga horéria total: 60h Cédigo: CH SUP.62

Ementa: Estudo de Circuitos combinacionais. Andlise de Circuitos sequenciais e
Contadores. Introducao aos Registradores de deslocamento. Estudo de maquinas de
estados.

Conteudos

UNIDADE | — Circuitos Combinacionais
1.1Eletrénica Digital
1.2 Sistemas de Numeracéo
1.3 Logica e Portas Logicas
1.4 Algebra Booleana
1.5 Mapa de Karnaugh
1.6 Multiplexadores e Demultiplexadores
1.7 Circuitos Aritméticos
1.8 Unidade Logica Aritmética (ULA)

UNIDADE Il — Circuitos Sequenciais
2.1 Flip-flops e memoria
2.2 Contadores
2.3 Registradores de deslocamento
2.4 Maquinas de Estado

Bibliografia basica

TOKHEIM, R. Fundamentos de Eletronica Digital. Vol. 1: Sistemas
Combinacionais. 1. ed. Porto Alegre: McGraw-Hill, 2013. 326p.

TOKHEIM, R. Fundamentos de Eletronica Digital. Vol. 2: Sistemas
Sequenciais. 1. ed. Porto Alegre: McGraw-Hill, 2013. 274p.

CAPUANO, Francisco G.; IDOETA, Ivan V. Elementos de Eletronica Digital.
40. ed. S&o Paulo: Erica. 544 p.

Bibliografia complementar

SCHULER, C. Eletrbénica |: Série Tekne. 7. ed. Porto Alegre: McGraw-Hill,
2013. 330p.

SCHULER, C. Eletrénica Il: Série Tekne. 7. ed. Porto Alegre: McGraw-Hill,
2013. 402p.

FLOYD, Thomas. Sistemas Digitais: Fundamentos e Aplicagbes. 92 ed. Sdo
Paulo: Artmed, 2007. 888 p.

TOCCI, Ronald J.; WIDNER, Neal S.; MOSS, Gregory L. Sistemas digitais.
11. ed. S&o Paulo: Pearson, 2011.

GARCIA, Paulo Alves. Eletronica digital: teoria e laboratério. 1. ed. Séo
Paulo: Erica, 2006.
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DISCIPLINA: Circuitos Elétricos |

Vigéncia: a partir de 2015/1

Periodo letivo: 4° semestre

Carga horéria total: 90h

Cédigo:CH_SUP.65

Ementa: Estudo da tensdo, corrente e resisténcia. Andlise de circuitos série,
paralelo e circuitos mistos. Analise das Leis de Kirchhoff. Estudo da poténcia e
energia elétrica. Andlise de malhas e analise nodal. Conhecimento dos
Teoremas de Thevenin e da superposicao.

Conteudos

UNIDADE | - Revisdo de Elementos de Eletricidade e de Circuitos Elétricos
1.1 Energia e Transferéncia de Energia
1.2 Carga, Forca Elétrica e Campos Elétricos
1.3 Condutores e Isolantes Elétricos
1.4 Diferenca de Potencial, tenséo Elétrica e Forca Eletromotriz

1.5 Corrente Elétrica

1.6 Resisténcia Elétrica, Lei de Ohm e Efeito Joule

1.7 Energia, Trabalho e Poténcia

1.8 Fontes de Energia: Fontes de Tenséao e Corrente
1.9 Dispositivos Elétricos e suas Equacfes de Resposta

1.10 Rendimento

1.11 Dispositivos Elétricos Reais

UNIDADE Il - Circuitos Elétricos Resistivos

2.1 Conceitos Basicos, Convencdes Simbdlicas
2.2 Balanco de Poténcia

2.3 Leis de Kirchhoff

2.4 Circuitos Basicos: Série, Paralelo, Série Paralelo, Divisores de
Tensao e de Corrente

2.5 Reducao de Redes (sistematizac&o)

2.6 Fontes Reais de Energia, Conversao de Fontes
2.7 Linearidade e Superposicao

2.8 Teoremas de Thévenin e Norton

2.9 Analise Geral de Circuitos

2.10 Método de corrente de malha e tensao de nés

UNIDADE 1l - Introducdo aos Quadripolos

3.1 Definicéo

3.2 Quadripolos resistivos

3.3 Parametros de quadripolos

3.4 Circuitos equivalentes e associagoes

UNIDADE 1V - Circuitos de Primeira Ordem: anélise no dominio tempo

4.1 Caracteristicas de capacitores e indutores invariantes no tempo
4.2 Energia armazenada nos componentes
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4.3 Associacdo de Capacitores/Indutores

4.4 Circuitos de primeira ordem (RL e RC)

4.5 Resposta natural (comportamento livre) de circuitos RL e RC

4.6 Resposta forcada de circuitos RL e RC a funcéo de excitacdo
degrau unitério

UNIDADE V - Instrumentos de Medidas (aulas praticas)

5.1 Instrumentos, caracteristicas e procedimentos de medig&o
5.2 Multimetro
5.3 Osciloscopio

Bibliografia basica

IRWIN, J. D. Anélise de circuitos em engenharia. 4. ed. Sdo Paulo, Makron
Books, 2000.

ALEXANDER, C., et al. Fundamentos de Circuitos Elétricos. 3. ed. Porto
Alegre: McGraw-Hill, 2007.

ALEXANDER, C. et al. Analise de Circuitos Elétricos com Aplicac@es. 1. ed.
Porto Alegre: McGraw-Hill, 2013.

Bibliografia complementar

NAHVI, M., et al. Circuitos Elétricos: Cole¢cdo Schaum. 5. ed. Porto Alegre:
Bookman, 2014.

THOMAS, R., et al. Andlise e Projeto de Circuitos Elétricos Lineares. 6. ed.
Porto Alegre: Bookman, 2011.

HAYT JR., et al. Andlise de Circuitos em Engenharia. 8. ed. Porto Alegre:
McGraw-Hill, 2014.

HILBURN, J. et al. Fundamentos da Analise de Circuitos Elétricos. Rio de
Janeiro: Editors LTC, 1994.

BOYLESTAD, R. L. Introducdo a Analise de Circuitos. 122 edicdo, Sao
Paulo: Pearson, 2012.
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DISCIPLINA: Circuitos Elétricos Il

Vigéncia: a partir de 2015/1 Periodo letivo: 5° semestre

Carga horaria total: 60h Cdodigo: CH SUP.71

Ementa: Introducdo a andlise fasorial e Calculo da Poténcia. Estudo do
acoplamento magnético e transformadores. Andlise de circuitos polifasicos.
Introdugdo basica de Fourier e Laplace. Andlise de circuitos no dominio da
frequéncia. Aplicacdo de Transformadas de Fourier e de Laplace em circuitos.

Conteudos

UNIDADE I - Funcédo Senoidal e Conceito de Fasor
1.1 Geragao de Tenséo Alternada
1.2 Corrente Alternada
1.3 Valores Caracteristicos de Tensao e Corrente
1.4 Resisténcia em Circuito C.A.
1.5 Relagao de Fase
1.6 Fasores

UNIDADE Il - Resposta de Regime Senoidal
2.1 Indutor e Indutancia
2.2 Circuito CA com Indutancia Pura
2.3 Circuito RL
2.4 Capacitor e Capacitancia
2.5 Ciruito CA com Capacitancia Pura
2.6 Circuito RC e RLC
2.7 Analise em Regime Senoidal: analise de malhas e anélise nodal
2.8 Teorema da Superposicao
2.9 Transformacéo de Fontes
2.10 Teoremas de Thévenin e Norton

UNIDADE llI - Poténcia
3.1 Poténcia Ativa, Reativa e Aparente
3.2 Correcao de Fator de Poténcia

UNIDADE 1V - Circuitos Trifasicos
4.1 Sistemas Trifasicos
4.2 Ligacéao Estrela
4.3 Ligagao Triangulo
4.4 Poténcia em Sistemas Trifasicos

UNIDADE V - Circuitos Acoplados Magneticamente
5.1 Induténcia e Indutancia Mutua
5.2 Forca Eletromotriz Induzida
5.3 Circuitos de Duas Portas
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Bibliografia basica

BOYLESTAD, R. L. Introducdo a Analise de Circuitos. 10. ed. S&o Paulo:
Prentice Hall, 2004.

ALBUQUERQUE, R. O. Anélise de Circuitos em Corrente Alternada. 2. ed.
Sé&o Paulo: Erica, 2007.

ALEXANDER, C. et al. Anélise de Circuitos Elétricos com Aplicac@es. 1. ed.
Porto Alegre: McGraw-Hill, 2013.

Bibliografia complementar

BOYLESTAD, R. L. Dispositivos Eletrénicos e Teoria de Circuitos. Sao
Paulo: Prentice Hall, 2004.

JOHNSON, D. E.; HILBURN, J. L.; JOHNSON, J. R. Fundamentos de analise
de circuitos elétricos. 4. ed. Rio de Janeiro, LTC, 1994.

ALEXANDER, C. K.; SADIKU, M. N. O.; PARMA, G. G. Fundamentos de
circuitos elétricos. Porto Alegre: Bookman, 2003.

MARKUS, O. Circuitos Elétricos: corrente continua e corrente alternada:
teoria e exercicios. 8. ed. Sao Paulo. Pearson Prentice Hall, 2009.

NAHVI, M.; RIBEIRO, G. M. Teoria e problemas de circuitos elétricos. 4. ed.
Porto Alegre: Bookman, 2005.
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DISCIPLINA: Sistemas e Sinais

Vigéncia: a partir de 2015/1 Periodo letivo: 5° semestre

Carga horéria total: 90h Cédigo:CH_SUP.73

Ementa: Introducdo ao estudo de sinais e sistemas. Representacdo
matematica e classificacdo de sinais e sistemas. Anélise de sistemas lineares e
invariantes no tempo (LIT). Representacdo matematica de sistemas usando
equacdes diferenciais, espaco de estados e fungéo de transferéncia. Andlise da
resposta transitéria e em regime permanente. Estudo da funcdo de
transferéncia, polos e zeros e estabilidade BIBO. Estudo da Transformada Z.
Projeto de Filtros Analdgicos.

Conteudos

UNIDADE I - Introducéo ao Estudo de Sinais e Sistemas
1.1 Introducé&o ao curso e aos sinais e sistemas

UNIDADE Il - Sistemas Lineares e Invariantes no Tempo - LTI
2.1 Classificacéo de sistemas
2.2 Modelos matematicos e Equacdes Diferenciais
2.3 Diagrama de blocos
2.4 Descricdo no Espaco de Estado
2.5 Sistemas Observéaveis e Controlaveis
2.6 Solucdo das Equacdes de Estado
2.7 Resposta ao impulso
2.8 Teorema da convolucao

UNIDADE lll - Funcao de Transferéncia
3.1 Solugbes de Equacdes Diferenciais pela Transformada de
Laplace
3.2 Funcéo de transferéncia
3.3 Polos e zeros
3.4 Realizacdes e diagramas de blocos
3.5 Analise de resposta transitoria e em regime permanente
3.6 Estabilidade BIBO
3.7 Diagrama de Bode

UNIDADE IV - Transformada Z
4.1 Introducao
4.2 Defini¢cdo da Transformada Z
4.3 Propriedades da regido de convergéncia
4.4 Propriedades da Transformada Z
4.5 Inverséo da Transformada Z
4.6 Aplicacéao da Transformada Z

UNIDADE V - Representagdo Matematica de Sinais
5.1 Classificagéo de sinais
5.2 Séries de Fourier — sinais periodicos
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5.3 Transformada de Fourier — sinais ndo periédicos
5.4 Amostragem

UNIDADE VI - Filtros Analégicos
6.1 Tipos de filtros
6.2 Técnicas de projetos

Bibliografia basica

HAYKIN, S.; VAN VEEN, B. Sinais e Sistemas. Porto Alegre: Bookman, 2001.
HSU, H. P; Sinais e Sistemas - Colecdo Schaum. 22 Ed. Porto Alegre.
Bookman, 2011.

GIROD, B.; RABENSTEIN, R.; STENGER, A; Sinais e Sistema. 12 Ed. Rio de
Janeiro. LTC. 2003

Bibliografia complementar

OPPENHEIM, A. V; WILLSKY, A. S. Sinais e Sistemas. 22 Ed. Sdo Paulo.
Pearson Prentice Hall, 2010.

PALM III, W. J.; Introdugdo ao MATLAB para engenheiros. 32 Ed. Mc Graw
Hill, 2013.

OGATA, K; Engenharia de Controle Moderno. 5% Ed. S&o Paulo, Pearson
Prentice Hall, 2010.

ROBERTS, M. J. Fundamentos em sinais e sistemas. S&o Paulo: McGraw-
Hill, 2009.

LATHI, B.P; Sinais e Sistemas Lineares. 22 Ed. Porto Alegre. Bookman, 2007.
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DISCIPLINA: Desenho Assistido por Computador

Vigéncia: a partir de 2015/1 Periodo letivo: 6° semestre

Carga horéria total: 60h Cédigo:CH _SUP.75

Ementa: Elaboracdo de Desenhos Técnicos com auxilio de Computador e
Programas CAD em ambientes 2D e 3D. Aplicacdo do CAD no projeto de
maquinas, desenho de pecas de maquinas, desenho de layouts, plantas
baixas, modelamento de sélidos, dentre outras.

Conteldos

UNIDADE | — Desenho Técnico Assistido por Computador (CAD)
1.1 Introducéo ao CAD
1.2 Ambientes de Desenho do Programa CAD

UNIDADE Il - Desenhos 2D
2.1 Desenhos de elementos basicos em 2D
2.2 Linhas de comando
2.3 Ferramentas e comando AutoCAD
2.4 Recursos ObjectSnap
2.5 Uso de camadas
2.6 Convencdes de Desenho Mecanico

UNIDADE IlI - Desenhos 3D
3.1 Geracao e manipulacao de soélidos basicos
3.2 Montagem de pecas
3.3 Solidos e superficies complexas

UNIDADE IV - Elementos de Maquinas
4.1 Geracao de Sélidos no AutoCAD
4.2Modelagem basica
4.3 Maquinas Simples

Bibliografia basica

NICOLOSI, Denys E. C. Laboratério de microcontroladores: familia 8051:
treino de instrucdes, hardware e software. S&o Paulo: Erica, 2008.

PEREIRA, F. Microcontroladores PIC: Programacao em C. 7 ed. Sdo Paulo:
Erica, 2009.

MONK, Simon. Programac¢ao com arduino: comeg¢ando com sketches. Porto
Alegre, Bookman, 2013.

Bibliografia complementar

PEREIRA, Fabio. Microcontroladores PIC: técnicas avancadas. 6. ed. Sao
Paulo, Erica, 2008.




Servico Publico Federal
Instituto Federal de Educacéo, Ciéncia e Tecnologia Sul-rio-grandense
Pro-Reitoria de Ensino

ZANCO, Wagner da Silva. Microcontroladores PIC: técnicas de software e
hardware para projetos de circuitos eletronicos, com base no PIC16F877A. 2.
ed. Sao Paulo, Erica, 2008.

ORDONEZ, E. D. M.; PENTEADO, C. G.; SILVA, A. C. R. Microcontroladores
e FPGAs: aplicacdes em automacgéo. Sado Paulo, Novatec, 2006.

PEREIRA, Fabio. Microcontroladores MSP430: teoria e pratica. Sdo Paulo:
Erica, 2005.

SA, Mauricio Cardoso. Programac&o C para microcontroladores 8051. S&o
Paulo, Erica, 2005.
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DISCIPLINA: Fendmenos de Transportes |

Vigéncia: a partir de 2015/1 Periodo letivo: 6° semestre

Carga horéria total: 90h Cédigo:CH_SUP.76

Ementa: Conceitos fundamentais de Mecéanica e Estatica dos Fluidos. Estudo
das forcas hidraulicas em superficies submersas e balanco global de massa.
Andlise da equacdo do momento para o volume de controle inercial. Estudo da
dindmica de fluxo incompressivel ndo-viscoso e transferéncia de massa.
Andlise do escoamento de fluidos ao redor de corpos submersos. Introducdo a
Transferéncia de calor.

Conteldos

UNIDADE | — Conceitos Fundamentais
1.1 Equacgdes Basicas
1.2 Propriedades do fluido
1.3 Classificagcado dos escoamentos

UNIDADE Il - Estética dos Fluidos
2.1 Pressao
2.2 Equacao geral da estatica
2.3 Empuxo e estabilidade
2.4 Fluidos em movimento de corpo rigido

UNIDADE Il - Leis Fundamentais
3.1 Leis basicas para um sistema na forma integral
3.2 Relagéo de derivadas
3.3 Equacao da conservacao da massa
3.4 Equacao da conservacao da quantidade de movimento
3.5 Conservacédo da Energia

UNIDADE IV - Dinamica
4.1 Escoamento sem atrito
4.2 Equacbes de Euler
4.3 Equacéo de Bernoulli
4.4 Escoamento irrotacional

UNIDADE V - Escoamento
5.1 Camadas limites
5.2 Arrasto
5.3 Sustentacao

UNIDADE VI - Transferéncia de Calor e Massa
6.1 Taxas de transferéncia
6.2 Conservacao da energia
6.3 Problemas de transferéncia de calor
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Bibliografia basica

BRAGA FILHO, Washington. Fendmenos de transporte para engenharia. 2.
ed. Rio de Janeiro, RJ: LTC, 2012.

ROMA, Woodrow Nelson Lopes. Fendmenos de transporte para
engenharia. 2. ed. rev. Sao Carlos, SP: Rima, 2006.

CANEDO, Eduardo Luis. Fenédmenos de transporte. Rio de Janeiro, RJ: LTC,
2010.

Bibliografia complementar

CATTANI, Mauro S. D. Elementos de mecéanica dos fluidos. 2. ed. -. Sdo
Paulo, SP: Blucher, 2005.

MUNSON, Bruce Roy; YOUNG, Donald F.; OKIISHI, T. H. Fundamentos da
mecanica dos fluidos. Sao Paulo: E. Bliicher, 2004.

FOX, Robert W.; MCDONALD, Alan T.; PRITCHARD, Philip J. Introducédo a
mecanica dos fluidos. 6. ed. Rio de Janeiro, RJ: LTC, 2006.

BRUNETTI, F., Mecanica dos Fluidos, Sao Paulo: Ed. Pearson Education,
2004.

CENGEL, Y.A.; CIMBALA, J.M. Mecénica de Fluidos. Fundamentos e
Aplicacdes. 1° edicdo. Porto Alegre: Bookman, 2015.
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DISCIPLINA: Eletronica de Poténcia

Vigéncia: a partir de 2015/1 Periodo letivo: 6° semestre

Carga horaria total:45h Cdédigo:CH_SUP.77

Ementa: Introducdo aos semicondutores controladores de poténcia. Andlise
de circuitos de comandos. Implementagéo de técnicas de modulacdo. Estudo
dos harménicos e fator de poténcia. Estudo de fontes chaveadas e inversores
de tenséo.

Conteldos

UNIDADE | — Semicondutores de Poténcia
1.1 Interruptores eletronicos ideais
1.2 Diodos
1.3 Transistores MOSFET
1.4 Transistores IGBT
1.5 Tiristores

UNIDADE Il - Circuitos de Comando
2.1 Requisitos de circuitos de comando
2.2 Isolagao
2.3 Circuitos integrados dedicados
2.4 Modulagdo PWM para conversores CC-CC e CC-CA

UNIDADE Il - Fontes Chaveadas
3.1 Conversores CC-CC nao isolados
3.2 Conversores CC-CC isolados

UNIDADE IV - Harmonicos e Fator de Poténcia
4.1 Correntes drenadas por circuitos retificadores
4.2 Harmonicas e distor¢cdo harmonica
4.3 Fator de poténcia
4.4 Correcao do fator de poténcia
4.5 Conversores para correcdo do fator de poténcia

UNIDADE V - Inversores de Tensao
5.1 Inversores de tensao monofasicos e trifasicos
5.2 Topologias Push-Pull, meia ponte e ponte completa
5.3 Filtros de saida

Bibliografia basica
ARRABACA, D.A., GIMENEZ, S.P. Eletronica de Poténcia: Conversores de

Energia CA/CC - Teoria, Prética e Simulac&o. 1 ed. S&o Paulo, Erica,
2011.AHMED, A. Eletrénica de Poténcia. --. Sdo Paulo, Pearson, 2000.
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HART, D. W. Eletrénica de Poténcia: Analise e Projetos de Circuitos. 1 ed.
Porto Alegre, Amgh, 2012.

Bibliografia complementar

BARBI, I. Eletrénica de Poténcia. 6 ed. Floriandpolis, Edigcdo do Autor, 2006.
FITZGERALD, A. E. et al. Maquinas Elétricas: com Introducéo a Eletrénica de
Poténcia. 6ed. Porto Alegre, McGraw-Hill, 2006.

RASHID, M. H. de Poténcia: Circuitos, Dispositivos e Aplicacfes.2 ed. Sao
Paulo, Makron, 1999.

LANDER, C. W. Eletrénica industrial: Teoria e aplicacdes.2 ed. Sdo Paulo,
Makron, 1997.

MOLHAM, N. & TORE, M.U. & ROBBINS, W.P. Power Electronics: Converters,
Applications and Design. 2 ed.USA, John Wiley& Sons, 1995.
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DISCIPLINA: Probabilidade e Estatistica
Vigéncia: a partir de 2015/1 Periodo letivo: 6° semestre
Carga horéria total: 60h Cdédigo:CH_SUP.78
Ementa: Introducdo aos elementos de probabilidade. Estudo das variaveis
aleatorias. Distribuicdo de probabilidade e inferéncia estatistica. Estimacgéo e
teste de hipoteses. Controle estatistico de processo (CEP). Analise de
variancia.

Conteldos

UNIDADE | — Probabilidade
1.1 Espago amostral
1.2 Eventos
1.3 Probabilidade Condicional
1.4 Eventos aleatérios

UNIDADE Il - Variaveis Aleatorias
2.1 Amostragem aleatéria
2.2 Funcéao de probabilidade

UNIDADE Il - Distribuicdo de Probabilidade
3.1 Variaveis aleatorias discretas e continuas
3.2 Funcéo de distribuicdo acumulada

UNIDADE IV - Interferéncia Estatistica
4.1 Intervalo de confianca
4.2 Teste de hipoteses

UNIDADE V - Estimacéao
5.1 Estimativa por ponto
5.2 Estimativa por intervalo de confianca
5.3 Teste de hipoteses

UNIDADE V - Controle Estatistico de Processos
6.1 Plano de amostragem
6.2 Gréficos, diagramas e histograma

Bibliografia basica

BARBETTA, Pedro Alberto; REIS, Marcelo Menezes; BORNIA, Antonio
Cezar. Estatistica: para cursos de engenharia e informéatica. 3. ed. Sao Paulo,
SP: Atlas, 2010.

WALPOLE, Ronald E. et al. Probabilidade e estatistica: para engenharia e
ciéncias. 8. ed. Sdo Paulo, SP: Pearson Prentice Hall, 2009.

MONTGOMERY, D.; RUNGER, G. Estatistica Aplicada e Probabilidade para
engenheiros. 22 Edig&o. Editora LTC: Rio de Janeiro, 2008.
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Bibliografia complementar

LARSON, Ron; Farber, Betsy. Estatistica Aplicada. 22 edicdo, Sao Paulo:
Pearson, 2004.

NELSON PEREIRA CASTANHEIRA. Estatistica aplicada a todos os
niveis. Curitiba: Editora Intersaberes, 2012.

MORETTIN, Luiz Gonzaga. Estatistica Basica: probabilidade e inferéncia. Sao
Paulo: Pearson, 2010.

MEYER, Paul L. Probabilidade: aplicacdes a estatistica. 2. ed. Rio de Janeiro,
RJ: LTC, 1983.

OLIVEIRA, Magno Alves de. Probabilidade e estatistica: um curso
introdutério. Brasilia, DF: Ifb, 2011.
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DISCIPLINA: Sistema de Controle |

Vigéncia: a partir de 2015/1 Periodo letivo: 6° semestre

Carga horéria total: 90h Cédigo:CH_SUP.79

Ementa: Introducdo aos sistemas de controle. Analise de sistemas em malha
aberta e em malha fechada. Diagramas de blocos e diagramas de fluxo de
sinais. Analise da resposta transitoria e do erro em regime estacionario. Estudo
da estabilidade, robustez e sensibilidade. Analise pelo método do lugar das
raizes. Analise da resposta em frequéncia. Analise no espaco de estados.

Conteudos

UNIDADE I - Introducgéo aos Sistemas de Controle
1.1Conceitos basicos
1.2 Caracteristicas das malhas de controle
1.3 Representacao de sistemas por diagrama de blocos
1.4 Modelagem de sistemas dindmicos continuos no dominio da
frequéncia e do tempo
1.5 Representacao no espaco de estados
1.6 Diagramas de fluxo de sinal de equacdes de estado
1.7 RealizagOes de estado
1.8 Linearizacdo de modelos matematicos nao lineares

UNIDADE Il - Analise da Resposta Transitoria no Tempo
2.1 Solugdes das equacdes de estado
2.2 Resposta para sistemas de primeira
2.3 Resposta para sistemas de segunda ordem
2.4 Posicao das raizes no plano-s e a resposta transitoria
2.5 Estabilidade BIBO
2.6 Critério de estabilidade de Routh-Hurwitz
2.7 Estabilidade no espaco de estados
2.8 Efeitos de néo linearidades

UNIDADE lll - Analise do Erro em Regime Permanente
3.1 Erro em regime permanente para realimentacéo unitaria
3.2 Andlise do erro para diferentes tipos de excitacéo
3.3 Erro em regime permanente para realimentagéo ndo unitaria
3.4 Erro em regime permanente para sistemas no espaco de
estados
3.5 Problema de rastreamento
3.6 Problema de regulacao e rejeicéo a perturbacdes

UNIDADE 1V - Sensibilidade e robustez
4.1 Variagdo de parametros e robustez
4.2 Caracteristicas de sensibilidade
4.3 Analise de sensibilidade em sistemas dinamicos

UNIDADE V - Método do Lugar Geométricos das Raizes — LGR
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5.1 Definigéo e propriedades

5.2 Lugar geométrico das raizes

5.3 Analise de estabilidade e desempenho pelo LGR
5.4 Projeto de controladores pelo LGR

UNIDADE VI - Andlise da Resposta em Frequéncia
6.1 Diagrama de Bode e Nyquist
6.2 Critério de estabilidade de Nyquist
6.3 Estabilidade relativa
6.4 Margem de ganho e margem de fase

Bibliografia basica

OGATA, Katsuhiko. Engenharia de controle moderno. 4. ed. Sdo Paulo
Pearson Prentice Hall, 2003.

BISHOP, R. H.; DORF, R. C. Sistemas de controle modernos. 11. ed. Rio de
Janeiro, LTC, 2011.

NISE, N. S. Engenharia de sistemas de controle. 6. ed. Rio de Janeiro, LTC,
2012.

FRANKLING, G. F.; POWELL, J. D.; ENAMI-NAEINE, A. Sistemas de
Controle Moderno para Engenharia, 6th ed., Porto Alegre, Bookmam.2013.

Bibliografia complementar

FRANKLING, G. F.; POWELL, J. D.; ENAMI-NAEINE, A. Sistemas de
Controle Moderno para Engenharia, 6th ed., Porto Alegre, Bookmam.2013.
KUOQO, B. C. Sistemas de controle automatico.9 ed. Rio de Janeiro,LTC, 2012.
DISTEFANO 1lI, J. J., STUBBERD, A. R., WILLIAMS, 1.J. Sistemas de
Controle. 2 ed. Porto Alegre, Bookmam. 2014.

CASTRUCCI, P. B. De L. Controle Automético. Rio de Janeiro, LTC,1 ed.,
476 p.,2011.

ASTROM, K.J.; WITTENMARK, B. Computer-controlled systems: theory and
design, 3 ed., Prentice Hall, New York, 2013
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DISCIPLINA: Principios de Comunica¢do Analégica e Digital

Vigéncia: a partir de 2015/1 Periodo letivo: 6° semestre

Carga horaria total: 60h Codigo: CH SUP.80

Ementa: Introdugdo aos Sistemas de Comunicagdo. Andlise dos estagios
basicos de um sistema de comunicacdo. Estudo de: Comunicacao Digital vs.
Analdgica. Codificacdo de Fonte. Codificagdo de Canal. Modulagdo em
Amplitude: AM, DSB/SSB. Modulacdo em Angulo: PM, FM. Modulacdo por
Pulsos: PWM, PPM. Modulacdo por Cdédigo de Pulsos: PCM e DPCM.
Modulacdes digitais: FSK, PSK, QPSK, QAM. Técnicas de Equalizacdo de
Canal: LMS, DD, CMA, Equalizagdo Concorrente. Técnicas de Multiplexacdo
de Canal por Divisdo: em tempo, em frequéncia e em codigo.

Conteudos

UNIDADE I - Introducéo aos Sistemas de Comunicacéo
1.1 Conceitos béasicos
1.2 Estrutura basica de um sistema de comunicacao
1.3 Comunicacédo Analdgica
1.4 Comunicacéo Digital
1.5 Converséo Analdgica-Digital

UNIDADE Il - Codificacéo de Fonte
2.1 Amostragem
2.2 Quantizacéo
2.3 Codificacao
2.4 Compressao

UNIDADE Il - Codificagéo de Canal
3.1 Cadigos Corretores de Erro
3.2 Cdbdigos de Bloco
3.3 Cadigos Ciclicos
3.4 Analise da Capacidade de Correcao e/ou Deteccao de Erro

UNIDADE IV - Moducgao/Demodulacao
4.1 Modulagdo em Amplitude
4.2 Modulag&o Angular
4.3 Modulacgéo por Cédigo de Pulsos
4.4 Modulagbes Digitais

UNIDADE V - Estimacéao de Canal
5.1 Efeitos de um Canal Dispersivo no Sistema de Comunicagao
5.2 Desconvolugéo de Canal
5.3 Equalizador LMS
5.4 Equalizador DD
5.5 Equalizador CMA
5.6 Equalizagdo Concorrente
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UNIDADE VI - Multiplexacdo de Canal
6.1 Multiplexacéo por Divisdo no Tempo
6.2 Multiplexag&o por Divisdo em Frequéncia
6.3 Multiplexacéo por Divisdo em Cédigo

Bibliografia basica

LATHI, B. P.; DING, Z.; Sistemas de Comunicacdes Analdgicos e Digitais
Modernos. 4. ed. S&o Paulo: LTC. 2012

HAYKIN, S.; MOHER, M. Sistemas de comunicacdo. 5. ed. Porto Alegre:
Bookman, 2011. 512p.

PROAKIS, J. G.; SALEHI, M.; Digital Communications. 5. ed. McGraw-Hill
Education. 2007

Bibliografia complementar

FITZ, M. Fundamentals of Communications Systems. 1. ed. Porto Alegre:
McGraw-Hill Education. 2007

HSU, H. Comunicacdo Analdgica e Digital. Colecdo Schaum. 2 ed. Porto
Alegre: Bookman. 2006

CHAPRA, S. C; Métodos Numéricos Aplicados com MATLAB Para
Engenheiros e Cientistas. 3. ed. Porto Alegre: Mc Graw Hill, 2013

GILAT, A. MATLAB com Aplicagdes em Engenharia. 4. ed. Porto Alegre:
Bookman. 2012

OPPENHEIM, Alan V.; WILLSKY, Alan S; NAWAB, Syed Hamid
(colab.). Sinais e Sistemas 2. ed. Sao Paulo: Pearson, 2010.
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DISCIPLINA: Processos de Fabricacao |

Vigéncia: a partir de 2015/1 Periodo letivo: 7° semestre

Carga horéria total: 45h Cdédigo:CH_SUP.81

Ementa: Estudo de Usinagem, Fresa e Solda.

Conteldos

UNIDADE | — Usinagem
1.1 Definig&do. Importancia, Objetivos
1.2 Geometria e forcas de corte
1.3 Geragao do cavaco em uma operacgao de usinagem
1.4 Forca e Poténcia de Corte
1.5 Requisitos dos materiais para ferramentas de corte
1.6 Conceito de usinabilidade
1.7 Conceito de vida util de ferramenta
1.8 Fluidos de corte

UNIDADE Il - Fresamento
2.1 Caracteristicas do Processo de Fresamento
2.2 Maquinas e Ferramentas para o Processo de Fresamento
2.3 Operacdes Realizadas no Processo de Fresamento
2.4 Ferramentas Utilizadas no Processo de Fresamento

UNIDADE lll - Soldagem
3.1 Introducgéo aos Processos de Soldagem
3.2 Processos de Soldagem a Arco Elétrico
3.3 Processos de Soldagem Oxi-Gas
3.4 Processos de Soldagem ao Arco Submerso
3.5 Processos Especiais de Soldagem
3.6 Metalurgia de Soldagem
3.7 Dificuldades e Defeitos de Soldagem
3.8 Soldabilidade dos Materiais Metéalicos
3.9 Ensaios Destrutivos e N&o destrutivos
3.10 Qualificacdo dos Processos de Usinagem
3.11 Célculo dos Custos de Soldagem

Bibliografia basica

GUERRA I. Soldagem e Téecnicas Conexas. Porto alegre: Editora UFRGS,
2007.

GEARY, Don; MILLER, Rex. Soldagem. 2.ed. Porto Alegre, RS: Bookman,
2013.

CHIAVERINI, Vicente. Tecnologia Mecéanica, Vol. 1. Sdo Paulo: Mcgraw-Hill,
SP/1986.

CHIAVERINI, Vicente. Tecnologia Mecéanica, Vol. 2. Sdo Paulo: Mcgraw-Hill,
SP/1986.
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CHIAVERINI, Vicente. Tecnologia Mecanica, Vol. 3. Sdo Paulo: Mcgraw-Hill,
SP/1986.

Bibliografia complementar

STEMMER, C. Ferramentas de Corte |, Ed. da UFSC, Floriandpolis, 249p.
CARY, H. Modern Welding Technology. 4 ed. Englewood Cliffs:
PrenticeHall,Inc. 1998. 780 p.

PONOMAREYV, V. Soldagem MIG MAG. 12 Ed. Séo Paulo: ARTLIER, 2008.
VEIGA, E. Processo de Soldagem - TIG. 12 Ed. Sdo Paulo: Globus Editora,
2011.

VEIGA, E. Soldagem de Manutenc¢éo. 12 Ed. S&o Paulo: Globus Editora, 2010.
MESSLER, R.W. Principles of Welding. Nova York: Wiley-InterScience, 1999.
662p

DINIZ, Anselmo, MARCONDES, Francisco C., COPPINI Nivaldo L. Tecnologia
da usinagem dos materiais. 22 Ed. Sdo Paulo: Aranda SP/2000
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DISCIPLINA: Fendmenos de Transporte I

Vigéncia: a partir de 2015/1 Periodo letivo: 7° semestre

Carga horaria total: 60h Codigo: CH SUP.82

Ementa: Estudo de escoamento em tubos, diagrama de Moody. Analise de
perdas de carga distribuidas e localizadas. Conceitos fundamentais em
transmissdo de calor, dimensfes e unidades. Estudo das leis basicas da
transmissdo de calor, conducdo, conveccdo e radiacdo. Estudo dos
mecanismos combinados de transmissdo de calor. Andlise de conducgéo
unidimensional em regime permanente e espessura critica de isolamento.
Andlise de estruturas compostas, difusdo molecular e transporte de massa.

Conteudos

UNIDADE | - Transferéncia de Calor
1.1 Conducéo e Lei de Fourier
1.2 Conveccao e Camada limite térmica
1.3 Lei de Resfriamento de Newton
1.4 Radiacao e Lei de Stefan-Boltzmann
1.5 Balanco de energia

UNIDADE Il - Conducéo
2.1 Condutividade térmica
2.2 Equacao de difusdo de calor e condic¢des iniciais e de contorno
2.3 Parede plana
2.4 Resisténcia térmica
2.5 Parede composta
2.6 Sistemas radiais
2.7 Conducao com geracdo de energia térmica

UNIDADE Il - Conveccao
3.1 Camadas limites de conveccao
3.2 Escoamentos laminar e turbulento
3.3 Equacdes da camada limite
3.4 Equacgdes normalizadas de transferéncia por convecgao
3.5 Efeitos de turbuléncia

UNIDADE IV - Conveccéo Forcada
4.1 Escoamento externo
4.2 Placa plana com escoamento paralelo
4.3 Metodologia para calculos de conveccéo
4.4 Escoamento transversal
4.5 Escoamento interno
4.6 Consideracdes hidrodindmicas e térmicas
4.7 Balango de energia

UNIDADE V - Conveccéo Natural
5.1 Equacdes da conveccgao natural
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5.2 Similaridade

5.3 Conveccao livre laminar em uma superficie vertical
5.4 Turbuléncia

5.6 Conveccdao natural em escoamentos externos

UNIDADE VI - Radiacao
6.1 Intensidade de radiacéo
6.2 Radiacao de corpo negro
6.3 Emissao de superficies
6.4 Absorcao, reflexao e transmissao em superficies
6.5 Lei de Kirchhoff
6.6 Superficie cinza
6.7 Radiagcdo ambiental

UNIDADE VII - Ebulicdo e Condensacao
7.1 Parametros adimensionais na ebulicdo e na condensacao
7.2 Modos de ebulicéo
7.3 Ebulicdo em vasos
7.4 Condensacgéao
7.5 Mecanismos fisicos

UNIDADE VIII - Trocadores de Calor
8.1 Tipos de trocadores de calor
8.2 Coeficiente global de transferéncia de calor
8.3 Média logaritmica das diferencas de temperatura

UNIDADE IX - Ar Condicionado
9.1 Componentes do ar condicionado
9.2 Classificacéo
9.3 Calculo da carga térmica

Bibliografia basica

BRAGA FILHO, Washington. Fenémenos de transporte para engenharia. 2.
ed. Rio de Janeiro, RJ: LTC, 2012.

ROMA, Woodrow Nelson Lopes. Fenédmenos de transporte para
engenharia. 2. ed. rev. Sdo Carlos, SP: Rima, 2006.

CANEDO, Eduardo Luis. Fenémenos de transporte. Rio de Janeiro, RJ: LTC,
2010.

Bibliografia complementar

CATTANI, Mauro S. D. Elementos de mecanica dos fluidos. 2. ed. Sao Paulo,
SP: Blucher, 2005.

MUNSON, Bruce Roy; YOUNG, Donald F.; OKIISHI, T. H. Fundamentos da
mecanica dos fluidos. Sao Paulo: Bliicher, 2004.
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FOX, Robert W.; MCDONALD, Alan T.; PRITCHARD, Philip J. Introducédo a
mecéanica dos fluidos. 6. ed. Rio de Janeiro, RJ: LTC, 2006.
BRUNETTI, F., Mecanica dos Fluidos. Sao Paulo: Ed. Pearson Education,

2004.
CENGEL, Y. A.; CIMBALA, J. M. Mecanica de Fluidos. Fundamentos e

Aplicacbes. 1. ed. Porto Alegre: Bookman, 2015.



Servico Publico Federal
Instituto Federal de Educacéo, Ciéncia e Tecnologia Sul-rio-grandense
Pro-Reitoria de Ensino

DISCIPLINA: Maquinas e Acionamentos Industriais |

Vigéncia: a partir de 2015/1 Periodo letivo: 7° semestre

Carga horaria total: 60h Codigo: CH SUP.83

Ementa: Revisdo de magnetismo e eletromagnetismo. Estudo de Circuitos
magneéticos, Transformadores, Principios de conversao eletromecéanica de
energia, Introducdo as maquinas elétricas rotativas, Analise de Maquinas de
corrente continua

Conteudos

UNIDADE I - Circuitos Magnéticos
1.1 Eletromagnetismo e materiais ferromagnéticos
1.2 Fluxo, densidade de fluxo magnético, histerese e perdas
magnéticas
1.3 Forca magnetomotriz, fluxo concatenado, indutancia e energia
magnética
1.4 Modelagem e Andlise de circuitos magnéticos

UNIDADE Il - Converséao Eletromecanica de Energia
2.1 Principios de Conversao Eletromecéanica de Energia e Balanco
energético
2.2 Forca eletromotriz (f.e.m.) e forca magnetomotriz (f.m.m.) e
tensdes induzidas
2.3 Forca mecéanica em sistemas eletromagnéticos
2.4 Torque Eletromagnético
2.5 Introducdo as maquinas elétricas rotativas

UNIDADE llI - Maquinas de Corrente Continua
3.1 Principio de Funcionamento e Aspectos construtivos de
Maquinas de Corrente Continua
3.2 Sistema de excitacdo e Auto-excitacdo (configuracbes de
campo)
3.3 Conjugado: célculo e medicdo
3.4 Poténcia e rendimento
3.5 Reacgdo da armadura
3.6Geradores CC e regulacéo de tenséo
3.7 Motores CC série, derivacdo, independente e composto
3.8 Variacao de velocidade e de conjugado de motores CC
3.9 Partida e frenagem de motores CC

UNIDADE IV - Transformadores
4.1 Utilizag&o do transformador
4.2 Transformador ideal
4.3 Transformador real
4.4 Modelagem do transformador
4.5 Ensaios a vazio e de curto-circuito
4.6 Autotransformadores
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4.7 Transformadores trifasicos e suas ligacdes
4.8 Transformadores especiais (TC, TP, medicéo)
4.9 Aspectos construtivos e Polaridade

Bibliografia basica

KOSOW, I. L. Maquinas Elétricas e Transformadores. 15. ed. Sado Paulo:
Editora Globo, 2005.

FITZGERALD, A. E. Maquinas Elétricas com introducdo a eletrénica de
poténcia. 6. ed. Porto Alegre: Bookman, 2006.

DEL TORO, Vicent del. Fundamentos de maquinas elétricas. Rio de Janeiro:
LTC, 1999.

Bibliografia complementar

AHMED, Ashfag. Eletronica de poténcia. Sdo Paulo: Pearson - Prentice Hall,
2000.

CARVALHO, Geraldo. Maquinas elétricas: teorias e ensaios. Sdo Paulo:
Erica, 2007.

KOSOW, Irving L. Maquinas elétricas e transformadores. 15. ed. Sdo Paulo:
Editora Globo S.A., 2005.

MAMEDE FILHO, Jodo. InstalacBes elétricas industriais. 8. ed. Rio de
Janeiro, RJ: LTC, 2010.

MARTIGNONI, Alfonso. Maquinas de corrente alternada. Sao Paulo: Globo,
2005.
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DISCIPLINA: Instrumentacao Industrial

Vigéncia: a partir de 2015/1 Periodo letivo: 7° semestre

Carga horéria total: 45h Cdédigo:CH_SUP.84

Ementa: Estudo de transdutores, sensores, instrumentacao virtual, projeto de
instrumentos ou de sistemas instrumentados.

Conteudos

UNIDADE | - Conceitos Basicos e Sistemas de Medicao
1.1 Definicdes
1.2 Caracterizacao de sistemas de medicao

UNIDADE Il - Principios Fisicos Explorados em Sensores
2.1 Temperatura
2.2 Forca
2.3 Luz
2.4 Outros principios fisicos explorados em sensores.

UNIDADE IlI - Andlise e Propagacéo de Incertezas
3.1 Propagacgéao e combinagéo de incertezas
3.2 Introducéo as técnicas de andlise de projeto de experimentos

UNIDADE IV - Instrumentacao Virtual
4.1 Principios bésicos
4.2 Ferramentas computacionais disponiveis
4.3 Plataformas comerciais existentes
4.4 Conceitos sobre conversores e transmissores de sinais

UNIDADE V - Principais Transdutores e Condicionadores Resistivos
5.1 Potencidbmetros e aplicacdes
5.2 Termoresistivos
5.3 Extensdmetros
5.4 Introducéo ao projeto de células de carga
5.5 Outros
5.6 Condicionadores para transdutores resistivos

UNIDADE VI - Principais Transdutores e Condicionadores Geradores
6.1 Termoelétricos
6.2 Piezoelétricos, Piroelétricos e aplicacdes
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6.3 Conceitos e introducgéo a caracterizagéo de vibragbes no ambiente
industrial

6.4 Outros transdutores
6.5 Condicionadores para transdutores geradores

UNIDADE VII - Principais Sensores e Condicionadores Capacitivos e Indutivos
7.1 Sensores Capacitivos
7.2 Sensores Indutivos

7.3 Condicionadores transdutores para sensores capacitivos e
indutivos

Bibliografia basica

BALBINOT, Alexandre. Instrumentacdo e fundamentos de medidas volume
I. Rio de Janeiro, RJ: LTC, 2006.

BALBINOT, Alexandre. Instrumentacdo e fundamentos de medidas volume
Il. Rio de Janeiro, RJ: LTC, 2006

SOISSON, Harold E. Instrumentacao industrial. Curitiba, PR: Hemus, 2002.
Bibliografia complementar

ALVES, José Luiz Loureiro. Instrumentacdo, controle e automacédo de
processos. Rio de Janeiro, RJ: LTC, 2005.

FIALHO, Arivelto  Bustamante. Instrumentacéo industrial: conceitos,
aplicacdes e andlises. 6. ed. S&o Paulo, SP: Erica, 2007.

LUIS ANTONIO AGUIRRE. Fundamentos de Instrumentacdo. Sao Paulo:
Pearson, 2013.

DUNN, W. C. Fundamentos de instrumentacdo industrial e controle de
processos. Porto Alegre: Bookman, 2013.

BEGA, E. B. Instrumentacado Industrial. 3% edicdo, Rio de Janeiro :Interciéncia,
2011.
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DISCIPLINA: Sistema de Controle Il

Vigéncia: a partir de 2015/1 Periodo letivo: 7° semestre

Carga horaria total: 60h Codigo: CH SUP.85

Ementa: Estudo de Controladores industriais PID. Projeto pelo Método Lugar
das Raizes, Método da Resposta em Frequéncia e Espaco de Estados.
Controle Digital. Analise de Segurador de Ordem Zero. Discretizagdo de
Sistemas Continuos e Estabilidade de Sistemas em Tempo Discreto.
Elaboracao de projetos de Sistemas de Controle Digitais.

Conteudos

UNIDADE | - Andlise e Projeto de Sistemas de Controle pela Resposta em
Frequéncia
1.1 Compensacéo por avanco de fase
1.2 Compensacéo por atraso de fase
1.3 Compensacéo por avanco e atraso de fase
1.4 Controladores P, PI, PID

UNIDADE Il - Projeto de Controladores Industriais PID
2.1 Controlador PI
2.2 Controlador PID
2.3 Sintonia de Zigler-Nichols para PID
2.4Curva de reacdao e sensibilidade limite

UNIDADE llI - Projeto no Espaco de Estados
3.1 Controlabilidade e Observabilidade
3.2 Alocacao de polos e realimentacao de estados
3.3 Projeto de observadores de estado
3.4 Controle integral e rastreamento

UNIDADE 1V - Controle Digital
4.1 Estratégias de controle digital
4.2 Amostrador ideal
4.3 Teorema de amostragem
4.4 Segurador de ordem zero - ZOH
4.5 Transformada Z

UNIDADE V - Projeto e Analise de Sistemas de Controle Digitais
5.1 Discretizacdo de sistemas continuos
5.2 Mapeamento casado de polos e zeros
5.3 Diferenciagdo numérica
5.4 Integracdo numerica
5.5 Aproximagao por segurador de ordem zero
5.6 Discretizacéo de controladores PID
5.7 Plano-s para o plano-z
5.8 Andlise de estabilidade via Critério de Jury
5.9 Lugar das raizes
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Bibliografia basica

OGATA, Katsuhiko. Engenharia de controle moderno. 4. ed. Sdo Paulo
Pearson Prentice Hall, 2003.

BISHOP, R. H.; DORF, R. C. Sistemas de controle modernos. 11. ed. Rio de
Janeiro, LTC, 2011.

NISE, N. S. Engenharia de sistemas de controle. 6. ed. Rio de Janeiro, LTC,
2012.

Bibliografia complementar

FRANKLING, G. F.; POWELL, J. D.; ENAMI-NAEINE, A. Sistemas de Controle
Moderno para Engenharia. 6. ed., Porto Alegre, Bookmam.2013.

KUO, B. C. Sistemas de controle automético. 9. ed. Rio de Janeiro: LTC, 2012.
DISTEFANO Ill, J. J.; STUBBERD, A. R.; WILLIAMS, |. J. Sistemas de
Controle. 2. ed. Porto Alegre, Bookmam. 2014.

CASTRUCCI, P. B. De L. Controle Automatico. 1. ed. Rio de Janeiro: LTC,
2011. 476 p.

ASTROM, K. J.; WITTENMARK, B. Computer-controlled systems: theory and
design. 3. ed. New York: Prentice Hall, 2013.
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DISCIPLINA: Inteligéncia Atrtificial

Vigéncia: a partir de 2015/1 Periodo letivo: 7° semestre

Carga horéria total: 60h Cédigo:CH_SUP.86

Ementa: Introducéo a inteligéncia artificial. Representacdo do conhecimento.
Andlise de sistemas especialistas, conjuntos e logica fuzzy, algoritmos
genéticos. Estudo de redes neurais e Bayesianas. Aprendizagem por reforco.

Conteudos

UNIDADE | - Introducéo a Inteligéncia Artificial
1.1 Histdrico da inteligéncia artificial

UNIDADE Il - Representacdo do Conhecimento
2.1 Formas de representacdo do conhecimento
2.2 Resolucéo de problemas
2.3 Estratégias de busca
2.4 Teoria dos jogos e busca competitiva

UNIDADE lll - Agentes inteligentes
3.1 Conceito de agentes, ambiente e racionalidade
3.2 Agentes Cognitivos e Reativos
3.3 Sistemas Multiagentes

UNIDADE IV - Sistemas Especialistas
4.1 Histoérico e conceitos de sistemas especialistas
4.2 Bases de conhecimento
4.3 Raciocinio encadeado para frente e para tras

UNIDADE V - Aprendizagem por Reforco
5.1 Aprendizado de maquina
5.2 Aprendizado supervisionado
5.3 Aprendizado ndo-supervisionado
5.4 Aprendizado por reforco

UNIDADE VI - Redes Neurais
6.1 Conceitos iniciais
6.2 Topologia de redes neurais
6.3 AplicacOes de redes neurais
6.4 Construcao de redes a partir dos dados
6.6 Aplicagbes

UNIDADE VII - Algoritmos Genéticos, Conjuntos e Logica Fuzzy
7.1 Computacao evolutiva
7.2 Conjuntos Fuzzy
7.3 Logica Fuzzy
7.4 Aplicagbes
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Bibliografia basica

RUSSELL, Stuart; NORVIG, Peter. Inteligéncia artificial. Rio de Janeiro, RJ:
Elsevier, 2004.

FERNANDES, Anita Maria da Rocha. Inteligéncia artificial: nogdes
gerais. Florianopolis, SC: Visual Books, 2005.

SCHILDT, Herbert. Inteligéncia artificial utilizando alinguagem C. Séo Paulo:
McGraw-Hill, 1989.

Bibliografia complementar

BISHOP, Christopher M. Pattern recognition and machine learning. New
York: Springer, 2006.

HAYKIN, Simon S. Redes neurais: principios e pratica. 2. ed. Porto Alegre:
Bookman, 2001.

NASCIMENTO JUNIOR, Cairo Lucio; YONEYAMA, Takashi. Inteligéncia
artificial em controle e automacéao. Sao Paulo, SP: Edgard Bltcher, 2004.
LUGER, GEORGE F. Inteligéncia Artificial 62 edicdo. S&o Paulo: Pearson,
2013.

REZENDE, S. O. Sistemas Inteligentes fundamentos e aplicacdes. Barueri
SP: Manole, 2005.
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DISCIPLINA: Instalacbes Elétricas |

Vigéncia: a partir de 2015/1 Periodo letivo: 7° semestre

Carga horaria total: 30h Codigo: CH SUP.87

Ementa: Estudo de Cargas, Luminotécnica, Eficiéncia Energética, Instalacdes
Elétricas Prediais, Linhas Elétricas, Dimensionamentos. Analise de Sistemas
de Protecdo Contra Descargas Atmosféricas, Aterramento, Instalacbes de
Comunicacdo e Cabeamento Estruturado.

Conteudos

UNIDADE I - Previsao de Cargas
1.1 Determinacgao das poténcias
1.2 Quantidade de pontos

UNIDADE Il - Luminotécnica
2.1 Conceitos
2.2 Técnicas e fatores importantes na iluminacéo

UNIDADE llI - Eficiéncia Energética
3.1 Demanda de entrada de energia
3.2 Diagnéstico energético
3.3 Eficiéncia energética

UNIDADE IV - Instalacfes Elétricas Prediais
4.1 Normas preliminares
4.2 Sistema de distribuicdo de energia
4.3 Dimensionamento, escolha e selecdo de materiais
4.4 Instalacdes de comunicacao e cabeamento estruturado
4.5 Antena de TV Coletiva e TV a cabo
4.6 Interfone

UNIDADE V - Sistemas de Protecéo
5.1 Sistemas de protecdo contra descargas atmosféricas
5.2 Aterramentos em instalacdes prediais
5.3 Protecéo contra choques elétricos

UNIDADE VI - Projetos
6.1 Documentacéo de projeto
6.2 Seguranga em projetos
6.3 Manutencéo predial

Bibliografia basica

COTRIM, A. A. M. B. Instalacfes elétricas. 4. ed. S&o Paulo: Prentice Hall,
2003.

CAVALIN, G.; CERVELIN, S. Instala¢des elétricas prediais. 19. ed. Sao Paulo:
Erica, 2009.
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MAMEDE FILHO, J. Instala¢gdes elétricas industriais. 5. ed. Rio de Janeiro:
LTC, 2007.

Bibliografia complementar

CATALOGO PRYSMIAN — InstalacBes Elétricas Residenciais, 2006.
NBR5410/97 — Instala¢cdes Elétricas de Baixa Tensé&o

CEMIG — Manual de Instalacdes Elétricas Residenciais, 2003

CREDER, H. Instalagdes elétricas. 15. ed. Rio de Janeiro: LTC, 2007.
NISKIER, J. MACINTYRE, A. J. Instalacdes elétricas. 5. ed. Rio de Janeiro:
LTC, 2008.

LIMA FILHO, D. L. Projetos de instalacdes elétricas prediais. 11. ed. Sdo
Paulo: Erica, 2008.
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DISCIPLINA: Processos de Fabricacao Il
Vigéncia: a partir de 2015/1 Periodo letivo: 8° semestre
Carga horéria total: 45h Cdédigo: CH_SUP.88
Ementa: Estudo de técnicas basicas de fundicdo e torneamento. Operacao
das principais maquinas ferramentas.

Conteudos

UNIDADE I - Fundicéo
1.1 Introducé&o ao processo de fundicéo
1.2 Processos de fundicao
1.3 Etapas do processo de fundi¢ao
1.4 Defeitos de fundicdo
1.5 Fundicao no estado semi-sélido
1.6 Planejamento do processo de fundicéo
1.7 Pratica de fundicéo

UNIDADE Il - Torno Mecanico
2.1 Tipos e aplicacdes de torno mecanico
2.2 Operagéo de facear, furar, desbastar interna e externamente,
recartilhar, conificar e roscar

Bibliografia basica

SOARES, G. A. Fundicédo: Mercado, Processos e Metalurgia. Rio de Janeiro:
Editora Coope/UFRJ, 2003.

ABREU, A. G. S. Alimentacao e enchimento de pecas fundidas vazadas em
moldes de areia. 2. ed. Itatna, MG: Senai, 2007.

FERRARESI, Dino. Fundamentos da Usinagem dos Metais. Sdo Paulo:
Edgard Blucher, 1985.

MACINTYRE, Archibald J. Equipamentos Industriais e de Processo. Rio de
Janeiro: Livros Técnicos e Cientificos,1987.

Bibliografia complementar

CHIAVERINI, Vicente. Tecnologia Mecanica. Vol. 2. Sdo Paulo: Mcgraw-Hill,
SP/1986.

CHIAVERINI, Vicente. Tecnologia Mecanica. Vol. 3. Sdo Paulo: Mcgraw-Hill,
SP/1986.

NOVASKI, O. Introducdo a Engenharia de Fabricacdo Mecéanica. 1. ed. S&o
Paulo: Edgard Blucher, 1994.

AFFONSO, Luiz Otavio Amaral. Equipamentos Mecéanicos: Analise de Falhas
e Solucdes de Problemas. Rio de Janeiro: Qualitymark, 2002.

CUNHA, S. Manual Pratico do Mecéanico. Séo Paulo: Hemus, 1972.
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DISCIPLINA: Programacédo de Maquinas Operatrizes
Vigéncia: a partir de 2015/1 Periodo letivo: 8° semestre
Carga horaria total: 60h Codigo: CH SUP.89
Ementa: Estudo de comando numérico em CNC, etapas de programacao.
Introducéo a linguagem de programacdo manual 1ISO e ISSO. Processos de
torneamento.

Conteudos

UNIDADE | - Introdugdo ao Controle ou Comando Numérico
1.1 Introducéo a Automatizacéao do Processo de Fabricacéo
1.2 Aparecimento do Comando Numérico Tipos de Controle Numérico
e Vantagens do CNC Componentes/Caracteristicas das
1.3 Maquinas CNC Eixos em Maquinas CNC e Sistemas de
Referéncia
1.4 Novas Concepc¢des de Maquinas CNC (Centro de Torneamento e
Centro de Usinagem)

UNIDADE Il - Etapas de Programacdo CNC
2.1 Selecéo de Pecas e Interpretacdo do Desenho
2.2 Planejamento do Processo (Especificacdo de Dispositivos de
Fixacéo, Selecdo das Ferramentas e Condi¢Oes de Usinagem)
2.3 Preparacéo de Dados para Calculo de Trajetorias
2.4 Preparagdo do Programa CNC Manuscrito
2.5 Verificacao/Simulacdo do Programa CNC
2.6 Teste Final do Programa na Maquina

UNIDADE III - Linguagem de Programagéo Manual ISO — Torneamento
3.1 Comentarios e Cabecalho de Programa
3.2 Carregamento de Ferramenta (T) e Parametros de Usinagem
(Avanco—F, Rotacado-S)
3.3 Funcgbes Auxiliares ou Miscelaneas — M Funcdes Preparatérias G
(GO, G1, G2, G3, etc.)
3.4 Coordenadas Absolutas e Incrementais Ciclos Fixos de Usinagem
(Furacédo Simples e com Quebra de Cavacos, Torneamento Cilindrico,
Faceamento, Canais, Roscamento, Desbaste e Acabamento de
Perfis)
3.5 Compensacéo do Raio de Quina da Ferramenta (G41, G42, G40)
Subprogramas ou Sub-Rotinas Simulador CNC

UNIDADE IV - Trabalho de Programacgé&o CNC — Torneamento
4.1 Definicdo de uma Peca de Torno — Revolucéo
4.2 Definicao do Processo de Usinagem (Dispositivos de Fixacgéo,
Ferramentas e Condicdes de Corte)
4.3 Programacao Manual CNC Defesa do Trabalho

UNIDADE V - Linguagem de Programac¢édo Manual ISSO — Fresagem.
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5.1 Carregamento de Ferramenta (T) e Parametros de Usinagem
(Avanco—F, Rotacdo-S)

5.2 FungOes Auxiliares ou Miscelaneas — M

5.3 Funcobes Preparatorias G (GO, G1, G2, G3, etc.)

5.4 Coordenadas Absolutas e Incrementais (X, Y e Z)

Bibliografia basica

STEMMER, C. E. Ferramentas de Corte |, Ed. da UFSC, Florianépolis, 2001.
DINIZ, Anselmo E.; MARCONDES, Francisco C.; COPPINI, Nivaldo L.
Tecnologia da usinagem dos materiais. 4. ed. Sao Paulo: Artliber, 2003.
SILVA, S. D. da. CNC: programacdo de comandos numeéricos
computadorizados: torneamento. 4. ed. S&o Paulo: Erica, 2005.

Bibliografia complementar

SANTOS, A. V. dos; et al. Usinagem em altissimas velocidades: como os
conceitos HSM/HSC podem revolucionar a industria metal-mecanica. 2. ed., S&o
Paulo: Erica, 2003.

STEMMER, C. E. Ferramentas de Corte Il: brocas, alargadores, ferramentas
de roscar, fresas, brochas, rebolos, abrasivos, Ed. da UFSC, Floriandpolis, 1995.
SOUZA, Adriano Fagali de; ULBRICH, Cristiane Brasil Lima. Engenharia
integrada por computador e sistemas CAD/CAM/CNC: principios e
aplicacoes. 2. ed. Sado Paulo: Artliber, 2013.

SANTOS, Sandro Cardoso; SALES, Wisley Falco (Aut.). Aspectos triboldgicos
da usinagem dos materiais. Sdo Paulo, SP: Artliber, 2007.

FERRARESI, Dino. Fundamentos da usinagem dos metais. Sdo Paulo, SP:
Edgard Bltcher, 1970.
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DISCIPLINA: Maquinas e Acionamentos Industriais |l

Vigéncia: a partir de 2015/1 Periodo letivo: 8° semestre

Carga horaria total: 60h Codigo: CH SUP.90

Ementa: Estudo de Maquinas Sincronas monofasicas e trifasicas. Analise de
motores de indu¢do monofasicos e trifasicos e motores especiais. Estudo de
diagramas de comando e dimensionamento e aplicagcdo de chaves de partida.
Andlise de métodos de partida.

Conteudos

UNIDADE | - Maquinas Sincronas
1.1 Principio de funcionamento
1.2 Campo Magnético girante e numero de polos
1.3 Curvas caracteristicas
1.4 Reaténcia sincrona
1.5 Circuito equivalente
1.6 Paralelo de geradores
1.7 Carga em regime permanente
1.8 Curva V

UNIDADE Il - Motores de Inducao
2.1 Principio de funcionamento
2.2 Modelagem e analise do circuito equivalente
2.3 Velocidade e escorregamento
2.4 Ensaio com rotor blogqueado e a vazio
2.5 Excitagéo trifasica e monofasica
2.6 Conjugado versus velocidade

UNIDADE Il - Motores Especiais
3.1 Caracteristicas das maquinas especiais
3.2 Equacionamento das maquinas especiais
3.3 Outros motores

UNIDADE IV - Diagramas de Comando e Chaves de Partida
4.1 Dispositivos de Comando e Protecdo: Fusiveis, Disjuntores,
Relés de Protecdo e Contatores
4.2 Circuitos de Poténcia e Comando
4.3 Métodos e chaves de partida: Direta, Estrela-Triangulo e
compensada
4.4 Chaves de Partida Eletrbnicas: Softstarters e Inversores de
Frequéncia

Bibliografia basica

FRANCHI, C. M. Acionamentos Elétricos. 3. ed. Sdo Paulo: Editora Erica,
2008.




Servico Plblico Federal
Instituto Federal de Educacéo, Ciéncia e Tecnologia Sul-rio-grandense
Pro-Reitoria de Ensino

FITZGERALD, A. E. Maquinas Elétricas com introducdo a eletr6nica de
poténcia. 6. ed. Porto Alegre: Bookman, 2006.

DEL TORO, Vicent del. Fundamentos de maquinas elétricas. Rio de Janeiro:
LTC, 1999.

Bibliografia complementar

AHMED, Ashfaq. Eletrénica de poténcia. Sdo Paulo: Pearson - Prentice Hall,
2000.

CARVALHO, Geraldo. Maquinas elétricas: teorias e ensaios. Sao Paulo:
Erica, 2007.

KOSOW, Irving L. Maquinas elétricas e transformadores. 15. ed. Sdo Paulo:
Editora Globo S.A., 2005.

MAMEDE FILHO, Jodo. Instalacdes elétricas industriais. 8. ed. Rio de
Janeiro, RJ: LTC, 2010.

MARTIGNONI, Alfonso. Maquinas de corrente alternada. Sdo Paulo: Globo,
2005.
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DISCIPLINA: Identificacdo de Sistemas
Vigéncia: a partir de 2015/1 Periodo letivo: 8° semestre
Carga horaria total: 60h Codigo: CH SUP.91
Ementa: Conceitos basicos sobre identificacdo de sistemas, modelos de
processos e perturbacdes, meétodos ndo-paramétricos de identificacao,
estruturas de modelos de sistemas lineares invariantes no tempo, validacao
de modelos, identificacdo de sistemas em malha fechada e recursiva,
estruturas NARX e NARMAX polinomiais.

Conteudos

UNIDADE I - Identificacdo e Modelos de Sistemas
1.1 Revisédo de probabilidade
1.2 Identificacdo de sistemas
1.3 Modelos lineares de processos
1.4 Modelos graficos de processos
1.5 Modelos nédo-lineares de processos

UNIDADE Il - Métodos N&o-Paramétricos de Identificacédo
2.1 Método de minimos quadrados
2.2 Métodos experimentais

UNIDADE IlI - Identificacdo Paramétrica
3.1 Sinais de entrada
3.2 Sinais de perturbacao
3.3 Identificacao paramétrica

UNIDADE IV - Modelos de Sistemas
4.1 Modelos ARX, ARMAX e outros
4.2 Estimativa de parametros
4.3 Comparacao de dados e ajustes

UNIDADE V - Identificacdo de Sistemas
5.1 Identificacdo de sistemas em malha fechada
5.2 ldentificac&o recursiva

UNIDADE VI - Modelos Nao-Lineares
6.1 Modelos ndo-lineares: NARX e NARMAX
6.2 ldentificac&o polinomial

Bibliografia basica

AGUIRRE, Luis A. Introducéo a Identificacdo de Sistemas: Técnicas Lineares
e ndo Lineares Aplicadas a Sistemas Reais. 3. ed. Editora UFMG, 2004.
MONTEIRO, Luiz Henrigue Alves. Sistemas dinamicos. 2. ed. Sdo Paulo, SP:
Livrariada Fisica, 2006.
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ISERMANN, R.; MUNCHHOF, M. Ildentification of Dynamic Systems - an
introduction with applications. New York: Springer, 2010.

Bibliografia complementar

OGATA, Katsuhiko. Engenharia de Controle Moderno. 5. ed. Sdo Paulo:
Pearson 2010.

FRANKLIN, Gene F.; POWELL, J. David; EMANI-NAEIMI, Abbas. Feedback
control of dynamic systems. 6. ed. UpperSaddler River: Pearson, 2010.
JUANG, J. Applied System Identification 1. ed. New Jersey: Prentice Hall,
1993.

SCHOUKENS, J.; Pintelon, R. System identification - a frequency domain
approach. 2. ed., New Jersey: Willey, 2012.

JUANG, J.; Phan, M. Q. Identification and control of mechanical systems.
Cambridge: Cambridge University Press, 2006.
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DISCIPLINA: Redes e Sistemas Supervisorios
Vigéncia: a partir de 2015/1 Periodo letivo: 8° semestre
Carga horéria total: 60h Cdédigo: CH_SUP.92
Ementa: Analise de Redes Industriais, PROFIBUS, PROFINET, AS-Interface.
Estudo de Redes Sem Fio Industriais, Sistemas Supervisorios, SCADA,
OpenSCADA, RTU, RMU. Introducédo a IHM: Alarmes, Graficos e Relatorios.

Conteudos

UNIDADE | - Redes Industriais
1.1 Histérico das Redes Industriais
1.2 Caracteristicas das Redes Industriais
1.3 PROFIBUS
1.4 PROFINET
1.5 AS-Interface

UNIDADE Il - Redes Sem Fio Industriais
2.1 IEEE 802.11 e 802.15
2.2 Bluetooth
2.3 ZigBee
2.4 UWNB
2.5 WirelessHART
2.6 ISA-SP100
2.7 Wi-Fi
2.8 Miwi
2.9 WISA

UNIDADE Il - Sistemas Supervisorios
3.1 Automacéao Industrial e SCADA
3.2 Fundamentos de Comunicagdo SCADA
3.3 Open SCADA
3.4Remote Terminal Units
3.5 Master Terminal Units
3.6 Interface Homem Maquina
3.7 Alarmes
3.8 Telas de Estados
3.9 Gréficos
3.10 Relatorios

Bibliografia basica

LUGLI, A. B.; SANTOS, M.M.D. Redes Industriais: Caracteristicas, Padrées E
Aplicacdes. 1 ed. Sdo Paulo: Editora Saraiva. 2014

LUGLI, A. B.; SANTOS, M. M. D. Redes Sem Fio para Automacao Industrial.
1 ed. S&o Paulo: Editora Saraiva. 2013

CLARKE, G.; Reynders, D.; Wright, E.; Practical Modern SCADA Protocols:
DNP3, 60870.5 and Related Systems. New York: Elsevier. 2004
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Bibliografia complementar

LUGLI, A. B.; SANTOS, M. M. D. Redes Industriais para Automacgéo
Industrial: As-l, Profibus e Profinet. 1 ed. Sdo Paulo: Editora Saraiva. 2010
ROQUE, L. A. O. L; Automacéo de Processos com Linguagem Ladder e
Sistemas Supervisorios. 1 ed. Rio de Janeiro: LTC. 2014

BRANQUINHO, M. A. Seguranca de Automacdo Industrial e SCADA 12
edicdo, Rio de Janeiro: Elsevier, 2014.

BAYLEY, D.; WRIGHT, E. Practical SCADA for Industry. Oxford: Newness,
2003.

THOMAZINI, D.; ALBUQUERQUE, P. U. B.; Sensores Industriais -
Fundamentos e Aplicacées. 8 ed. Editora Erica. 2011



Servico Plblico Federal
Instituto Federal de Educacéo, Ciéncia e Tecnologia Sul-rio-grandense
Pro-Reitoria de Ensino

DISCIPLINA: Controladores Programaveis
Vigéncia: a partir de 2015/1 Periodo letivo: 8° semestre
Carga horaria total: 60h Codigo: CH SUP.93
Ementa: Estudo de conceitos de dispositivos l6gicos programaveis (CPL),
linguagem Ladder, Graficet, Lista de Instrucbes, Variaveis. Contadores,
Temporizadores. Flip-flop. Estudo de Sequenciadores, Sistemas Analdgicos e
Maquinas de Estado (Mealy e Moore).

Conteudos

UNIDADE I - Dispositivos Logicos Programaveis
1.1 Arquitetura de um CLP
1.2 Alimentacao
1.3 Microcontrolador
1.4 Memorias
1.5 Modulos de Entrada e Saida
1.3 Ferramenta Eletronic Design Automation (EDA)
1.4 Linguagem de descri¢cdo de hardware

UNIDADE Il - Linguagens de Programacéo para CLP
2.1 Linguagem Ladder
2.2 Linguagem de Lista de Instrugbes
2.3 Linguagem Grafcet

UNIDADE lll - Fundamentos de Programacéo de CLP
3.1 Variaveis
3.2 Temporizadores
3.3 Contadores
3.4 Flip-flop
3.5 Deteccao de Borda
3.6 Registradores de Deslocamento
3.7 Sequenciadores
3.8 Sistemas Analdgicos

UNIDADE IV - Maguinas de Estado
4.1 Modelagem em maquinas de estados
4.2Méaquinas Mealy e Moore
4.3 Projeto de maquinas de estado

Bibliografia basica

FRANCHI, Claiton Moro; CAMARGO, Valter Luis Arlindo de. Controladores
l6gicos programaveis: sistemas discretos. 2. ed. Sdo Paulo, SP: Erica, 2009.
CAPELLI, Alexandre. Automacao industrial: controle do movimento e
processos continuos. 2. ed. Sdo Paulo, SP: Erica, 2009.

PETRUZELLA, FRANK D. Controladores Logicos Programéaveis. 4. ed. Porto
Alegre: Bookman, 2015.
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Bibliografia complementar

THOMAZINI, Daniel; ALBUQUERQUE, Pedro Urbano Braga de. Sensores
industriais: fundamentos e aplicacdes. 8. ed. S&o Paulo, SP: Erica, 2011.
GEORGINI, Marcelo. Automacédo aplicada: descricdo e implementacdo de
sistemas sequenciais com PLCs. 9. ed. Sdo Paulo, SP: Erica, 2009.

SILVEIRA, Paulo Rogério da; SANTOS, Winderson E. Automacéao e controle
discreto. 9. ed. Sdo Paulo, SP: Erica, 2009.

SOUZA, David José de; LAVINIA, Nicolas César (Aut.). Conectando o PIC
16F877A: recursos avancados. 4. ed. S&o Paulo, SP: Erica, 2008.

NICOLOSI, Denys E. C.; BRONZERI, Rodrigo Barbosa (Aut.). Microcontrolador
8051: familia AT89S8252 Atmel com linguagem C. 2. ed. S&o Paulo, SP: Erica,
20009.
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DISCIPLINA: Instalacbes Elétricas Il
Vigéncia: a partir de 2015/1 Periodo letivo: 8° semestre
Carga horaria total: 60h Codigo: CH SUP.94
Ementa: Estudo de Cargas, Luminotécnica, Eficiéncia Energética, Instalacdes
Elétricas Industriais, Tensdes e Curto-Circuito em Instalacdes. Andlise de
Dimensionamentos e Protecdo a Circuitos Alimentadores, Sistemas de
Protecdo Contra Descargas Atmosféricas, Aterramento e Fator de Poténcia.
Conceitos de Compatibilidade Eletromagnética, Grupo Motor Gerador.
Projetos Elétrico e de Manutencéo Industrial.

Conteudos

UNIDADE | — Cargas e Plantas Industriais
1.1 Normas técnicas
1.2 Cargas resistivas e indutivas
1.3 Quadro de cargas
1.4 Diagrama Unifilar de distribuicéo interna de planta industrial
1.5 Tensdes para utilizagcdo em plantas industriais

UNIDADE Il - Circuitos Alimentadores
2.1 Protecdo em circuito de alta tensdo na presenca de correntes de
curto-circuito
2.2 Dimensionamento das protecdes
2.3 Protecao contra descargas atmosféricas

UNIDADE llI - Eficiéncia Energética
3.1 Demanda de entrada de energia
3.2 Diagnostico energético
3.3 Eficiéncia energética

UNIDADE IV - Fator de Poténcia
4.1 Consumo de poténcia reativa das instalacdes elétricas
4.2 Enquadramento tarifario

UNIDADE V - Sistemas de Protecéo
5.1 Equipamentos para manobra e protecdo de motores elétricos
5.2 Coordenacéo e seletividade dos dispositivos de protecéo

UNIDADE VI - Compatibilidade Eletromagnética
6.1 Compatibilidade eletromagnética em instalacfes industriais

UNIDADE VII - Motor Gerador
7.1 Dimensionamento
7.2 Regime de trabalho
7.3 Paralelismo
7.4 Instalagbes em areas classificadas
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UNIDADE VIII - Alta Tensao
8.1 Estrutura de rede interna em alta tensdo aérea e subterranea
8.2 Dimensionamento das estruturas

UNIDADE IX - Projeto Elétrico Industrial
9.1 Projeto completo de uma planta industrial
9.2 Manutencéo Industrial

Bibliografia basica

COTRIM, A. A. M. B. Instalagdes elétricas. 4. ed. Sdo Paulo: Prentice Hall,
2003.

CAVALIN, G.; CERVELIN, S. Instalac@es elétricas prediais. 19. ed. Sao Paulo:
Erica, 2009.

MAMEDE FILHO, J. Instala¢gdes elétricas industriais. 5. ed. Rio de Janeiro:
LTC, 2007.

Bibliografia complementar

CATALOGO PRYSMIAN. Instalacdes Elétricas Residenciais. 2006.
ASSOCIAC;AO BRASILEIRA DE NORMAS TECNICAS. NBR5410/97:
Instalacdes Elétricas de Baixa Tenséo.

CEMIG. Manual de Instala¢cfes Elétricas Residenciais. 2003.

CREDER, H. Instalac@es elétricas. 15. ed. Rio de Janeiro: LTC, 2007.
NISKIER, J. MACINTYRE, A. J. Instalac@es elétricas. 5. ed. Rio de Janeiro:
LTC, 2008.

LIMA FILHO, D. L. Projetos de instalacfes elétricas prediais. 11. ed. Sdo
Paulo: Erica, 2008.
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DISCIPLINA: Controle de Processos Continuos |

Vigéncia: a partir de 2015/1 Periodo letivo: 9° semestre

Carga horaria total: 60h Codigo: CH SUP.99

Ementa: Realizacdo de experimentos utilizando processos em escala reduzida
e equipamentos de controle e aquisicdo de dados disponiveis no laboratorio:
Estudo das propriedades do controle por realimentacdo. Andlise de projeto de
controladores, resposta em frequéncia. Analise de projeto de controladores
utilizando lugar das raizes e resposta em frequéncia, projeto de controladores
utilizando alocacao de polos e projeto de controladores utilizando representacéo
de estados.

Conteudos

UNIDADE I - Sistema de controle de temperatura
1.1 Modelagem e dindmica do sistema
1.2 Simulagao
1.3 Sensores
1.4 Atuadores
1.5 Driver de poténcia
1.6 Circuito detector de passagem por zero
1.7 Linearizagéo do atuador
1.8 Malha aberta (modelagem tedrica e identificacdo do sistema)
1.9 Projeto do controlador
1.10 Malha fechada e andlise de desempenho

UNIDADE Il - Controle de nivel
2.1 Modelagem e dinamica do sistema
2.2 Simulagao
2.3 Sensores
2.4 Drivers de poténcia
2.5 Malha aberta (modelagem teérica e identificacdo do sistema)
2.7 Projeto do controlador
2.8 Malha fechada e analise de desempenho

UNIDADE Il - Sistema de controle de posi¢éo e velocidade para motor CC
3.1 Modelagem e dinamica do sistema
3.2 Simulacgao
3.3 Sensores
3.4 Drivers de poténcia
3.5 Malha aberta (modelagem tedrica e identificacdo do sistema)
3.7 Projeto do controlador
3.8 Malha fechada e analise de desempenho

UNIDADE IV - Sistema massa mola
4.1 Modelagem e dinamica do sistema
4.2 Simulacao
4.3 Sensores
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4.4 Drivers de poténcia

4.5 Malha aberta (modelagem tedrica e identificacdo do sistema)
4.7 Projeto do controlador

4.8 Malha fechada e analise de desempenho

UNIDADE V - Péndulo simples
5.1 Modelagem e dinamica do sistema
5.2 Simulacao
5.3 Sensores
5.4 Drivers de poténcia
5.5 Malha aberta (modelagem tedrica e identificagdo do sistema)
5.7 Projeto do controlador
5.8 Malha fechada e analise de desempenho

Bibliografia basica

OGATA, Katsuhiko. Engenharia de controle moderno. 4. ed. S&o Paulo:
Pearson Prentice Hall, 2003.

BISHOP, R. H.; DORF, R. C. Sistemas de controle modernos. 11. ed. Rio de
Janeiro: LTC, 2011.

FRANCHI, Claiton Moro. Controle de processos industriais: principios e
aplicacdes. Sdo Paulo, SP: Erica, 2011.

Bibliografia complementar

KUOQ, B. C. Sistemas de controle automatico. 9. ed. Rio de Janeiro: LTC, 2012.
FRANKLIN, G. F.; POWELL, J. D.; EMAMI-NAEINI. Sistemas de Controle para
Engenharia 6. ed. Porto Alegre, Bookman, 2013.

ASTROM, K. J.; WITTENMARK, B. Computer-controlled systems: theory and
design. 3. ed. New York: Prentice Hall, 2013.

ROFFEL, B.; BETLEN, B. Process Dynamics and Control. Modeling for Control
and Prediction Wiley. New Jersey: 2007.

CARVALHO, J. L. M. Sistemas de Controles Automaticos. 1. ed. Rio de
Janeiro: LTC Editora, 2000.
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DISCIPLINA: Processamento Digital de Sinais

Vigéncia: a partir de 2015/1 Periodo letivo: 9° semestre

Carga horaria total: 60h Cdodigo: CH SUP.100

Ementa: Andlise de espectro de sinais estacionarios, filtros digitais,
transformadas discretas de Fourier. Conceitos de janelamento e estimacéao de
espectro. Estudo de Transformada de Hilbert e teoria de transformadas
aplicada. Conceitos de Filtros adaptativos e técnicas de implementacdo de
processamento digital de sinais. Aplicacbes de processamento digital de
sinais.

Conteudos

UNIDADE I - Introducdo ao Processamento Digital de Sinais
1.1 Dominios de tempo continuo e discreto
1.2 Discretizacdo temporal e quantizacdo em amplitude
1.3 Teoria da amostragem

UNIDADE Il - Sinais e Sistemas Discretos
2.1 Caracteristica de sistemas discretos
2.2 Representagédo de sinais como fungéo de sinais fundamentais
2.3 Aplicacéo da Transformada Z
2.4 Correlacéo e convolugao de sinais em tempo discreto
2.5 Representacao numeérica e erros

UNIDADE Il - Analise em Frequéncia de Sinais
3.1 Analise de frequéncia de sinais em tempo discreto
3.2 Amplitude, fase e poténcia

UNIDADE IV - Transformada Discreta de Fourier (DFT) e Transformada Rapida
de Fourier (FFT)
4.1 Definicdo de DFT
4.2 Convergéncia da transformada de Fourier
4.3 Relacédo entre a transformada de Fourier e a transformada Z
4.4 Propriedades da transformada de Fourier
4.5 Computacao eficiente de DFT: computacdo direta, radix-2, radix-
4.6 dizimacé&o em tempo e frequéncia

UNIDADE V - Filtros Digitais
5.1 Filtros de resposta finita ao impulso
5.2 Filtros de resposta infinita ao impulso
5.3 Quantizacdo de coeficientes e impacto

Bibliografia basica

LATHI, B. P.; PARMA, Gustavo Guimaraes (Trad.). Sinais e sistemas
lineares. 2. ed. Porto Alegre, RS: Bookman, 2007.
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DINIZ, Paulo S. R.; DA SILVA, Eduardo A. B.; NETO, Sérgio L. Processamento
digital de sinais: Projeto e analise de sistemas. Porto Alegre: Bookman, 2004.
OLIVEIRA, André Schneider de; ANDRADE, Fernando Souza de. Sistemas
embarcados: hardware e firmware na pratica. 2. ed. S&o Paulo, SP: Erica, 2013.

Bibliografia complementar

ROBERTS, Michael J. Fundamentos em sinais e sistemas. Sdo Paulo, SP:
McGraw-Hill, 20009.

OPPENHEIM, Alan V.; SCHAFER, Ronald W. Processamento em Tempo
Discreto de Sinais. 3. ed. Sdo Paulo: Pearson 2012.

OPPENHEIM, Alan V.; WILLSKY, Alan S; NAWAB, Syed Hamid (Colab.). Sinais
e Sistemas. 2. ed. Sao Paulo: Pearson 2010.

JESZENSKY, Paul Jean Etienne. Sistemas Telefénicos. Barueri SP: Manole
2004.

HSU, Hwei P.; PAIVA, Gustavo Guimaraes (Trad.). Teoria e problemas de
comunicagao analdgica e digital. 2. ed. Porto Alegre, RS: Bookman, 2006. 340

p.



Servico Plblico Federal
Instituto Federal de Educacéo, Ciéncia e Tecnologia Sul-rio-grandense
Pro-Reitoria de Ensino

DISCIPLINA: Metodologia de Projetos
Vigéncia: a partir de 2015/1 Periodo letivo: 9° semestre
Carga horaria total: 30h Codigo: CH SUP.95
Ementa: Estudo tedrico de processos técnico-cientificos, a partir da analise de
conceitos e teorias relativos a metodologia do trabalho cientifico, como
subsidio a posterior apresentacdo oral de trabalho cientifico, realizacdo de
pesquisa e registro monografico.

Conteudos

UNIDADE | — Orientagbes para desenvolvimento do Trabalho de Conclusao de
Curso em Engenharia de Controle e Automacéao

Bibliografia basica

FURASTE, Pedro. Normas técnicas para o trabalho cientifico: elaboracéo e
formacdo. 14. ed. Porto Alegre: Isasul, 2007.

SALOMON, Delco Vieira. Como fazer uma monografia. Sdo Paulo: Martins
Fonte, 2010.

CERVO, AMADO L. Metodologia Cientifica. Sdo Paulo: Pearson, 2007.

Bibliografia complementar

ECO, Humberto. Como se faz uma tese. S&do Paulo: Perspectiva, 2008.
SEVERINO, Anténio Joaquim. Metodologia do trabalho cientifico. Sdo Paulo:
Cortez, 2004.

LAKATOS, Eva Maria; MARCONI, Maria de Andrade. Metodologia Cientifica.
Séo Paulo: Atlas, 2001.

GRESSLER, Lori Alice. Introducao a pesquisa: projetos e relatorios. 2. ed. S&o
Paulo: Loyola, 2004.

MORENO, Claudio; GUEDES, Paulo Coimbra. Curso basico de redacéo. Sao
Paulo: Atica, 2004.
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DISCIPLINA: Robodtica |

Vigéncia: a partir de 2015/1 Periodo letivo: 9° semestre

Carga horaria total: 60 h Codigo: CH SUP.96

Ementa: Andlise de conceitos basicos sobre controle no espaco de tarefas.
Estudo da dinamica de manipuladores aplicada ao controle. Técnicas néo
lineares e técnicas avancadas aplicadas ao controle de manipuladores e controle
de forca.

Conteudos

UNIDADE I - Introducéo a robdtica industrial
1.1 Fatores que beneficiaram o desenvolvimento dos robods
industriais
1.2 Conceitos basicos de um robd
1.3 Principais aplica¢cGes dos robdés industriais

UNIDADE Il - Aspectos construtivos de manipuladores robéticos
2.1 Robds industriais
2.2 Classificacéo
2.3 Sensores
2.4 Acionamento e controle de robbs
2.5 Programacéo de robos
2.6 Precisdo e capacidade de repeticédo
2.7 Garras e ferramentas

UNIDADE Il - Transformacdes
3.1 Representacdes: posicao e rotacao
3.2 Transformacgoes
3.3 Composicdes de rotacao
3.4 Parametrizacéo das rotacoes
3.5 Transformacfes homogéneas

UNIDADE IV - Modelagem cinematica de robds
4.1 Cadeias cinematicas
4.2 Calculo da matriz de transformacéo de coordenadas pelo método
de Denavit-Hartenberg
4.3 Cinematica inversa

UNIDADE V - Cinematica diferencial - O manipulador Jacobiano
5.1 SkewSymmetricMatrices
5.2 Vetor velocidade associado ao frame
5.3 Derivada Jacobiana
5.4 Singularidades
5.5 Manipulabilidade

UNIDADE VI - Controle de manipuladores robéticos
6.1 Controle por Torque computado
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6.2 Controle a estrutura variavel
6.3 Controle por minimo tempo
6.4 Controle através de Linearizacao por realimentacéo

Bibliografia basica

FU, K. S.; GONZALES, R. C.; LEE, C. S. G. Robotics Control, Sensing, Vision
and Intelligence. Industrial Engineering Series. New York: McGraw-Hill, 1987.
CRAIG, John J. Introduction to robotics: mechanics and control. 3. ed. Upper
Saddle River: Person - Prentice Hall, 2004.

CORKE, P. I. Robotics, Vision & Control. 1. ed. Springer, 2011.

Bibliografia complementar

SALANT, M. A. Introducédo a Robotica. S&do Paulo, SP: Makron Books, 1988.
PAZOS, F. Automacdao de sistemas e robética. Rio de Janeiro: Axel Books,
2002.

ASADA, H.; SLOTINE, J. J. E., Robot Analysis and Control. New York: John
Wiley and Sons, 1986.

DORF, R. C.; MATSUURA, J. P. Sistemas de controle modernos. 11. ed. Rio
de Janeiro, RJ: LTC, 20009.

CARVALHO, J. L. M. Sistemas de Controles Automaticos. 1. ed. Rio de
Janeiro: LTC Editora, 2000.
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DISCIPLINA: Controle Adaptativo
Vigéncia: a partir de 2015/1 Periodo letivo: 9° semestre
Carga horaria total: 60h Codigo: CH SUP.97
Ementa: Estudo de conceitos em controle adaptativo; controle adaptativo de
sistemas lineares; controle adaptativo de sistemas nao lineares; controle
adaptativo modelo de referéncia; controle adaptativo autoajustavel;
identificacdo de parametros on-line; controle adaptativo robusto.

Conteudos

UNIDADE I - Introducédo ao Controle Adaptativo
1.1 Conceitos e propriedades de controle adaptativo
1.2 Aplicacdo de controladores adaptativos

UNIDADE Il - Autossintonia de Controladores PIDs
2.1 Definigbes e propriedades
2.2 Projeto e implementacao digital
2.3 Método da resposta transiente e de Ziegler Nichols
2.4 Implementacéo PID autossintonizavel
2.5 Implementacéao e testes

UNIDADE Il - Estimag&o de Parametros em Tempo Real
3.1 Principio basicos de estimacéo
3.2 Estimador dos minimos quadrados
3.3 Estimador de sistemas variantes no tempo
3.4 Implementacéo dos estimadores

UNIDADE IV - Reguladores Autoajustaveis
4.1 Conceitos e equacdes em malha fechada
4.2 Projeto de controladores indiretos e causalidade
4.3 Controle por alocacao de polos e por variancia minima
4.4 Implementacgé&o de controladores indiretos

UNIDADE V - Controle Adaptivo de Sistemas N&o Lineares
5.1 Funcdes de Lyapunov de controle
5.2 Controle adaptivo de sistemas néo lineares

UNIDADE VI - Controle por Modelo de Referéncia
6.1 Definicéo e conceitos gerais de representacéo de estado
6.2 Controlabilidade, observabilidade e estabilidade
6.3 Controladores com modelo de referéncia
6.4 Implementacéo do controlador MRAC

Bibliografia basica

WITTENMARK, Bjorn; ASTROM, Karl Johan. Adaptive control. 2. ed. Mineola
New York: Dover, 2008.
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SMITH, Cecil L.Advanced process control: beyond single-loop
control. Hoboken: John Wiley & Sons, 2010.

MIYAGI, Paulo Eigi. Controle programével: fundamentos do controle de
sistemas a eventos discretos. Sao Paulo, SP: Edgard Blucher, 1996.

Bibliografia complementar

SMITH, Carlos A. Automated continuous process control. New York: Wiley -
Interscience, 2002.

GROOVER, Mikell P. Automation, production systems, and computer-
integrated manufacturing. 3. ed. Upper Saddle River: Pearson: Prentice Hall,
2008.

AGUIRRE, L. A. Introducé&o a Identificacdo de Sistemas: Técnicas Lineares e
N&o-Lineares Aplicadas a Sistemas Reais. Belo Horizonte: Editora UFMG, 2004.
FARRELL, Jay A.; POLYCARPOU, Marios M. Adaptive approximation based
control: unifying neural, fuzzy and traditional adaptive approximation
approaches. Hoboken (nj): A wiley-interscience, 2006.

MAYA, Paulo; LEONARDI, Fabrizio. Controle essencial. 2. ed. S&o Paulo:
Pearson, 2014.
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DISCIPLINA: Acionamentos Hidraulico e Pneumaticos

Vigéncia: a partir de 2015/1 Periodo letivo: 9° semestre

Carga horaria total: 60h Codigo: CH SUP.98

Ementa: Estudo de sistemas eletro-hidrdulicos e eletropneumaticos:
componentes, simbologia, circuitos. Controle de sistemas eletro-hidraulicos e
eletropneumdticos. Projetos de automacao pneumatica e hidraulica.

Conteudos

UNIDADE I - Simbologia e principios
1.1 Principios de hidraulica e pneumatica
1.2 Sistemas de producéo, tratamento e distribuicao do fluido
1.3 Simbologia geral

UNIDADE Il - Regulacéo e sinalizacéo
2.1 Valvulas e eletrovalvulas na hidraulica e pneumatica
2.2 Atuadores na hidraulica e pneumatica
2.3 Sinalizagéo, temporizadores e contadores dedicados

UNIDADE Il - Comando elétrico/eletrénico
3.1 Deteccao de posicao através de sensores eletromecanicos
3.2 Sensores eletrdnicos indutivos, capacitivos 6pticos magnéticos e
sua utilizacdo na hidraulica e pneumatica; Contadores pré-
determinadores
3.3 Acionamentos com o uso de sensores e eletrovalvulas

UNIDADE 1V - Projetos de sistemas de automacao pneumatica e hidraulica
4.1 Método Intuitivo; Cascata; Diagrama funcional e trajeto passo
4.2 Simulacao eletrénica de sistemas hidraulicos e pneumaticos

UNIDADE V - Projetos de automacao pneumatica e hidraulica
5.1 Projetos de automacao em pneumaética pura
5.2 Projetos de automacdo em eletropneumatica
5.3 Projetos de automacéo com controle eletrénico

Bibliografia basica

BONACORSO, Nelso G.; NOLL, Valdir. Automacéo Eletropneumética. 11.
ed. Sao Paulo: Editora Erica, 2008.

FIALHO, Arivelto B. Automac&o Hidraulica. So Paulo: Editora Erica, 2008.
FIALHO, Arivelto B. Automac&o Pneumatica. S&o Paulo: Editora Erica, 2007.

Bibliografia complementar
PARKER. Tecnologia Eletrohidraulica Industrial. Apostila M1003 BR Julho

2001.
STEWART, Harry L. Pneumaética e Hidraulica. Sdo Paulo: Editora LTC, 2010.
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LINSINGEN, Irlan Von. Fundamentos de sistemas hidraulicos. Florianépolis:
UFSC, 2001.

BOLLMANN, Arno. Fundamentos da automacéao industrial pneutronica. Sao
Paulo: ABHP, 1997.

FESTO. Andlise e montagem de sistemas pneuméticos. Sdo Paulo: Festo
Didactic, 2001.
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DISCIPLINA: Projetos de Sistemas Mecatrbnicos
Vigéncia: a partir de 2015/1 Periodo letivo: 10° semestre
Carga horaria total: 60h Cdodigo: CH SUP.101
Ementa: Analise de sistemas mecatrbnicos, identificacdo de parametros,
sintese de controladores e implementacao.

Conteudos

UNIDADE I - Sistemas Mecatronicos
1.1 Comportamento estético e dindmico de sistemas mecatronicos
1.2 Posicionadores
1.3 Servo-acionamentos
1.4 Medicao direta e indireta

UNIDADE Il - Identificacdo de Parametros
2.1 Mecanica dos movimentos
2.2 Movimentos coordenados
2.3 Projeto de servo-acionamentos

UNIDADE III - Sintese de Controladores
3.1 Dindmica de controle
3.2 Realimentacao de posicao, velocidade e aceleragéo
3.3 Geracao de trajetérias interpoladas
3.4 Erros e incertezas no controle de movimento

UNIDADE IV - Implementacao
4.1 Andlise dos requisitos mecatrénicos em problema industrial
selecionado
4.2 Modelagem dinamica e simulacdo do problema industrial
4.3 Sintese do sistema de controle de movimento
4.4 Testes funcionais

Bibliografia basica

ROSARIO, Jodo Mauricio. Principios de mecatrénica. Sdo Paulo, SP: Pearson
Prentice Hall, 2005.

GEORGINI, Marcelo. Automacdo aplicada: descricdo e implementacdo de
sistemas sequenciais com PLCs. 9. ed. S&o Paulo, SP: Erica, 2009.

MATARIC, Maja M. Introducdo a Robdtica. Sdo Paulo, SP: Editora UNESP,
2014.

NIKU, Saeed B. Introducdo a Robdtica: andlise, controle e aplica¢des. Rio de
Janeiro, RJ: LTC, 2013.

Bibliografia complementar

MARTINS, Agenor. O que € robotica. 2. ed. Sao Paulo: Brasiliense, 2007,
CRAIG, JOHN J. ROBOTICA. S&o Paulo: Pearson, 2012.
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OGATA, Katsuhiko. Engenharia de Controle Moderno. 5. ed. Sado Paulo:
Pearson, 2010.

CAPELLI, Alexandre. Automagdo industrial: controle do movimento e
processos continuos. 2. ed. Sdo Paulo, SP: Erica, 2009.

TOCCI, Ronald J.; WIDMER, Neal S.; MOSS, Gregory L. Sistemas Digitais:
principios e aplicacfes .11 ed. Sao Paulo: Pearson, 2011.
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DISCIPLINA: Robotica Il

Vigéncia: a partir de 2015/1 Periodo letivo: 10° semestre

Carga horaria total: 60h Codigo:CH SUP.102

Ementa: Introducédo a geracdo de trajetdrias e controle de movimentos de um
robd manipulador. Estudo das linguagens de programacéo de robds industriais,
Robotica Mével e Visdo computacional.

Conteudos

UNIDADE | - Geracao de Trajetorias e Controle de Movimentos de um Robo
1.1 Programacao de tarefas de robos
1.2 Geracao de trajetdrias e perfis de velocidade
1.3 Discretizacdo do caminho
1.4 Interpolacao e filtragem de pontos de passagem no espaco das
juntas
1.5 Controle Ponto-a-Ponto (PTP)
1.6 Controle por Trajetéria Continua
1.7 Proposta de algoritmo numérico para a geragao de trajetorias
1.8 Implementacéo de algoritmo

UNIDADE Il - Programagao de Robgs Industriais
2.1 Estrutura de controle de um rob6 industrial
2.2 Programacéo de tarefas em robds industriais
2.3 Métodos de programacao de rob6s industriais
2.4 Linguagem de programacéo de robbs
2.5 Programacéo off-line de robos

UNIDADE Il - Robotica Movel
3.1 Nogbes de Robadtica Movel
3.2 Tipos e Exemplos de Robds Méveis
3.3 Aplicagbes de Robds Moveis
3.4 Atuadores e Sensores para robotica movel
3.5 Cinemética de Robds Méveis
3.6 Odometria e Navegacéao

UNIDADE IV - Visdo Computacional
4.1 Conceitos de aquisicdo e representacdo de imagens
4.2 Métodos de filtragem de imagens
4.3 Conceitos gerais de reconhecimento de padrées
4.4 Deteccéao de bordas descontinuidades
4.5 Métodos de segmentacgéo
4.6 Localizagao e reconhecimento de objetos
4.7 Visao estéreo
4.8 Cameras e suas calibracbes
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Bibliografia basica

K. S. Fu, R. C. Gonzales, and C. S. G. Lee. Robotics Control, Sensing, Vision
and Intelligence. Industrial Engineering Series. McGraw-Hill, New York, 1987.
CRAIG, John J. Introduction to robotics: mechanics and control. 3. ed.
UpperSaddle River (nj): Person: prentice hall, [2004]. 400 p.

BARRIENTOS, A., Fundamentos de robotica. 2. ed, MCGRAW-HILL
/INTERAMERICANA DE ESPANA, 2007.

Bibliografia complementar

SALANT, M. A, Introducédo Robotica. S&o Paulo, SP: Makron Books, 1988.
PAZOS, F., Automacédo de sistemas e roboética. Rio de Janeiro: Axel Books,
2002.

Asada, H. and Slotine, J.-J. E., Robot Analysis and Control, John Wiley and
Sons, New York, 1986.

DORF, R. C., MATSUURA, J. P. Sistemas de controle modernos. 11. ed. Rio
de Janeiro, RJ: LTC, 2009. 724 p.

CARVALHO, J.L.M., Sistemas de Controles Automaticos, 12 Edicdo, Rio de
Janeiro: LTC Editora, 2000.



Servico Plblico Federal
Instituto Federal de Educacéo, Ciéncia e Tecnologia Sul-rio-grandense
Pro-Reitoria de Ensino

DISCIPLINA: Gestéo Industrial
Vigéncia: a partir de 2015/1 Periodo letivo: 10° semestre
Carga horaria total: 30h Codigo: CH SUP.103
Ementa: Estudo de sistemas de administragcdo da producdo. Analise do
planejamento das necessidades materiais, planejamento mestre da producao
e da capacidade. Estudo de sistemas de programacgdo da producdo e
planejamento dos recursos da empresa.

Conteudos

UNIDADE I - Introducdo a Administracdo da Producao
1.1 Caracteristicas e objetivos
1.2 Paradigmas em gestao da producao
1.3 Fordismo e p6s-Fordismo
1.4 Tendéncias em gestdo da producao

UNIDADE Il - Qualidade e Conformidade
2.1 Conformidade as especificacbes
2.2 Controle estatistico de processo
2.3 Gestédo da qualidade total
2.4 Ferramentas de qualidade
2.5 Anadlise de modo e efeito de falha (FMEA) e manutencdo da
produtividade total (TPM)

UNIDADE Il - Planejamento e Controle da Capacidade Produtiva
3.1 Planejamento e restricbes de capacidade
3.2 Gestédo de gargalos produtivos
3.3 Eficiéncia e utilizacéo
3.4 Curva de aprendizagem e capacidade
3.5 Previsédo da demanda e planejamento

UNIDADE IV - Planejamento e Controle da Cadeia de Suprimentos
4.1 Funcao Compras
4.2 Rede de operacdes produtivas
4.3 Gestéo da cadeia de suprimentos
4.4 Logistica de distribuicao
4.5 Logistica interna
4.6 Distribuicao fisica

UNIDADE V - Projeto de Implantagédo de Empresa Industrial
5.1 Gestao de projetos
5.2 Lay-out e fluxo
5.3 Gestao de estoques
5.4 Planejamento e controle da producéo e MRP
5.5 Just-in-time
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Bibliografia basica

CHASE, Richard B.; JOCOBS, F. Robert; AQUILANO, Nicholas
J. Administracdo da producdo para a vantagem competitiva. Porto Alegre:
Bookman, 2006.

CORREA, Henrique L.; CORREA, Carlos A. Administracdo de producéo e
operacgdes: Manufatura e servicos: uma abordagem estratégica. 3. ed. Sao
Paulo, SP: Atlas, 2012.

SERTEK, Paulo. Administracdo e planejamento estratégico. 2. ed. Curitiba,
PR: Ibpex, 2009.

Bibliografia complementar

BIBLIOGRAFIA UNIVERSITARIA PEARSON. Administracdo da producéo.
Séao Paulo: Pearson, 2012.

RITZMAN, Larry P.; Krajewski, Lee J. Administracdo da Producdo e
Operacodes. Sao Paulo: Pearson, 2004.

KRAJEWSKI, Lee J.; RITZMAN, Larry P.; MALHOTRA, Manoj K. Administracéo
de Producéo e Operacdes. 8. ed. Sdo Paulo: Pearson, 2009.

CHOPRA, Sunil; MEINDI, Peter. Gerenciamento da Cadeia de Suprimentos:
estratégias, planejamento e operacédo. 6. ed. Sdo Paulo: Pearson, 2016.
SELEME, R.; STADLER, H.Controle da qualidade: as ferramentas
essenciais. Curitiba: Editora Intersaberes, 2012.
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DISCIPLINA: Etica e Legislac&o Profissional
Vigéncia: a partir de 2015/1 Periodo letivo: 10° semestre
Carga horaria total: 30h Cdodigo: CH SUP.104
Ementa: Estudo das atribuicbes profissionais e responsabilidades.
Regulamentacdo profissional: sistema CONFEA/CREAs. Anotacdo de
Responsabilidade Técnica. Andalise de Vvistoria, pericia, avaliacao,
arbitramento, laudo e parecer técnico. Estudo da legislacdo de patentes

Conteudos

UNIDADE I - Legislacéo Profissional e Atribuicdes Profissionais
1.1 Introducéo
1.2 Resoluces do CONFEA
1.3 Projetos de Engenharia
1.4 Engenharia de Manutencao
1.5 Atribuigdes profissionais

UNIDADE Il - Codigo de Defesa do Consumidor
2.1 Engenharia e o CDC
2.2 Engenharia e o meio-ambiente
2.3 Engenharia e a seguranca no trabalho
2.4 Engenharia e inovagéo

UNIDADE lII - Cédigo de Etica Profissional
3.1 Etica e Moral
3.2 Cdbdigo de ética profissional
3.3 Responsabilidades e penalidades

UNIDADE IV - Responsabilidade Técnica
4.1 Lei da ART
4.2 Consequéncias da ART
4.3 Responsabilidades e penalidades

UNIDADE V - Propriedade Intelectual
5.1 Propriedade intelectual e legislacao

Bibliografia basica

ALENCASTRO, Mario Sergio Cunha. Etica empresarial na pratica: lideranca,
gestao e responsabilidade corporativa. Curitiba, PR: Ibpex, 2010.

BAUMAN, Zygmunt. A ética é possivel num mundo de consumidores? Rio
de Janeiro, RJ: Zahar, 2011.

SA, Anténio Lopes de. Etica profissional. 9. ed. S&o Paulo, SP: Atlas, 20009.
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Bibliografia complementar

CONFEA. Resolucdo N° 0218 (29/06/1973). Discrimina atividades das
diferentes modalidades profissionais da Engenharia, Arquitetura e Agronomia.
1973. Disponivel em: http://www.confea.org.br/normativos/

CONFEA. Resolucao N° 1010 (22/08/2005). Dispde sobre a regulamentacéo da
atribuicdo de titulos profissionais, atividades, competéncias e caracteriza¢do do
ambito de atuacao dos profissionais inseridos no Sistema Confea/Crea, para
efeito de fiscalizagdo do exercicio profissional. 2005. Disponivel em:
http://www.confea.org.br/normativos/

CONFEA. Resolugdo N° 1002 (26/11/2002). Ementa: Adota o Cdédigo de Etica
Profissional da Engenharia, da Arquitetura, da Agronomia, da Geologia, da
Geografia e da Meteorologia e da outras providéncias. 2002. Disponivel em:
http://www.confea.org.br/normativos/

CONFEA. Resolugé&o N° 1004 (27/06/2003). Ementa: Aprova o Regulamento
para a Conducdo do Processo Etico Disciplinar. 2003. Disponivel em:
http://www.confea.org.br/normativos/

BIBLIOGRAFIA UNIVERSITARIA PEARSON. ETICA. S&o Paulo: Pearson,
2012.
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DISCIPLINA: Administracdo Aplicada a Engenharia

Vigéncia: a partir de 2015/1 Periodo letivo: 10° semestre

Carga horaria total: 30h Codigo: CH SUP.105

Ementa: Conceitos de planejamento, organizacao, direcao e controle. Analise
da estrutura, componentes e processos da organizacao. Estudo do sistema de
informacdes gerenciais, legislagéo e normas.

Conteudos

UNIDADE I - Introdug&o a Administracéo
1.1 Importancia da administracao para o engenheiro
1.2 Teorias da administracao

UNIDADE Il - Fungdes Administrativas
2.1 Planejamento, organizacao, direcao e controle
2.2 Suprimentos e contabilidade

UNIDADE III - Comportamento Organizacional
3.1 A empresa e seu ambiente
3.2 Fungbes empresariais: marketing, producao, financas e recursos
humanos
3.3 Processo de criacao e administracdo de uma empresa

UNIDADE IV - Legislagao
4.1 Legislacéo profissional
4.2 Estruturas do capital das empresas

Bibliografia basica

CHIAVENATO, Idalberto. Gestdao de Pessoas. 3. ed. Rio de Janeiro, RJ:
Elsevier, 2010.

MAXIMIANO, Antbnio Cesar Amaru. Introducao a administracao. 8. ed. Sdo
Paulo, SP: Atlas, 2011.

SILVA, Adelphino Teixeira da. Administracdo Bésica. 6. ed. Sdo Paulo, SP:
Atlas, 2011.

Bibliografia complementar

FIDELIS, Gilson José; BANOV, Marcia Regina. Gestdo de recursos
humanos: tradicional e estratégica. 2. ed. Sdo Paulo: Erica, 2007.

HILLIER, Frederico S.; HILLIER, Marr S.Introducdo a ciéncia da
gestdo: Modelagem e estudos de caso com planilhas eletronicas. 4.ed. Porto
Alegre, RS: Bookman, 2014.

OLIVEIRA, Djalma de Pinho Reboucas de. Introducéao a administracao: teoria
e pratica. Sdo Paulo, SP: Atlas, 20009.
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BENNETT, Ronald. Lideranga para engenheiros. Porto Alegre, RS: AMGH,

2014.
BIBLIOGRAFIA UNIVERSITARIA PEARSON. Administracdo da produc&o.

Sao Paulo: Pearson, 2012.
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DISCIPLINA: Controle de Processos Continuos Il

Vigéncia: a partir de 2015/1 Periodo letivo: 10° semestre

Carga horaria total: 60h Codigo: CH SUP.106

Ementa: Realizacdo de experimentos utilizando processos em escala reduzida
e equipamentos de controle e aquisicdo de dados disponiveis no laboratorio.
Propriedades do controle por realimentagdo. Estudo da estabilidade de
sistemas nao lineares. Estudo de Controle Robusto com aplicagcbes aos
sistemas estudados

Conteudos

UNIDADE I - Sistemas N&o Lineares
1.1 Analise por linearizacéo
1.2 Analise do ganho equivalente usando o lugar geométrico das
raizes
1.3 Andlise do ganho equivalente usando a resposta em frequéncia
1.4 Analise e projeto baseados na estabilidade
1.5 Andlise de estabilidade de Lyapunov

UNIDADE Il - Controle Robusto
2.1 Sistemas de controle Robusto e Sensibilidade do Sistema
2.2 Analise de Robustez
2.3 Sistemas de controle com Modelo interno Robusto
2.4 Exemplos de Projetos de controladores robustos

UNIDADE Il - Experimento do Péndulo invertido
3.1 Modelagem e dinamica do sistema
3.2 Simulacao
3.3 Sensores
3.4 Drivers de poténcia
3.5 Malha aberta (modelagem teérica e identificacdo do sistema)
3.7 Projeto do controlador
3.8 Malha fechada e analise de desempenho

UNIDADE IV - Experimento do Péndulo com acionamento a ar
4.1 Modelagem e dindmica do sistema
4.2 Simulacédo
4.3 Sensores
4.4 Drivers de poténcia e motores brushless
4.5 Malha aberta (modelagem teorica e identificacdo do sistema)
4.7 Projeto do controlador
4.8 Malha fechada e analise de desempenho

UNIDADE V - Experimento do Péndulo invertido 2 graus de liberdade
5.1 Modelagem e dindmica do sistema
5.2 Simulacao
5.3 Sensores
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5.4 Drivers de poténcia

5.5 Malha aberta (modelagem teérica e identificacdo do sistema)
5.7 Projeto do controlador

5.8 Malha fechada e analise de desempenho

Bibliografia basica

OGATA, Katsuhiko. Engenharia de controle moderno. 4. ed. Sdo Paulo
Pearson Prentice Hall, 2003.

BISHOP, R. H.; DORF, R. C. Sistemas de controle modernos. 11. ed. Rio de
Janeiro, LTC, 2011.

FRANCHI, Claiton Moro. Controle de processos industriais: principios e
aplicacdes. Sao Paulo, SP: Erica, 2011.

Bibliografia complementar

KUO, B. C. Sistemas de controle automatico. 9. ed. Rio de Janeiro: LTC,
2012.

FRANKLIN, G. F., POWELL, J. D., EMAMI-NAEINI, Sistemas de Controle
para Engenharia. 6. ed. Porto Alegre: Bookman, 2013.

ASTROM, K. J.; WITTENMARK, B. Computer-controlled systems: theory and
design. 3. ed. New York: Prentice Hall, 2013.

ROFFEL, B.; BETLEN, B. Process Dynamics and Control - Modeling for
Control and Prediction. New Jersey: Wiley, 2007.

CARVALHO, J. L. M. Sistemas de Controles Automaticos. 1. ed. Rio de
Janeiro: LTC Editora, 2000.





