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DISCIPLINA: Introducgéo aos Sistemas de Controle

Vigéncia: a partir de 2017/1 Periodo letivo: 4° ano

Carga horéria total: 90h Cdédigo: PF.EM.025

Ementa: Introducéo aos sistemas de controle. Estudo dos modelos dinamicos de
sistemas mecanicos e elétricos. Analise da resposta dindmica. Estudos das
propriedades basicas de sistemas realimentados. Andlise do método do lugar das
raizes. Andlise do método da resposta em frequéncia. Analise e projeto de
sistemas de controle no espaco de estados. Controladores PID.

Conteudos

UNIDADE I — Introducéo aos Sistemas de Controle
1.1 Introducgéo
1.2 Exemplos de sistemas de controle
1.3 Controle de malha fechada versus controle de malha aberta
1.4 Projeto e compensacéao de sistemas de controle

UNIDADE Il — Modelagem Matemética de Sistemas Mecéanicos e Elétricos
2.1 Introdugéo
2.2 Modelagem matematica de sistemas mecanicos
2.3 Modelagem matematica de sistemas elétricos

UNIDADE Il — Analise de Resposta Transitoria e de Regime Estacionério
3.1 Introducéo
3.2 Sistemas de primeira ordem
3.3 Sistemas de segunda ordem
3.4 Sistemas de ordem superior
3.5 Andlise da resposta transitéria com software matematico
3.6 Critério de estabilidade de Routh

UNIDADE IV — Analise e Projeto de Sistemas pelo Método do Lugar das Raizes
4.1 Introducéo
4.2 Grafico do lugar das raizes
4.3 Gréficos do lugar das raizes para sistemas com realimentacéo
positiva
4.4 Projeto de sistemas de controle com o uso do lugar das raizes

UNIDADE V - Andlise e Projeto de Sistemas de Controle pelo Método de
Resposta em Frequéncia

5.1 Introdugé&o

5.2 Diagrama de Bode

5.3 Diagramas polares

5.4 Diagramas de modulo em dB versus angulo de fase

5.5 Critério de estabilidade de Nyquist

5.6 Analise de estabilidade

5.7 Resposta em frequéncia de malha fechada de sistemas com

realimentacao

5.8 Determinacgdo experimental de funcdes de transferéncia

5.9 Projeto de sistemas de controle pela resposta em frequéncia
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UNIDADE VI — O Controlador PID
6.1 Introducéo
6.2 Regras de sintonia de Ziegler-Nichols para controladores PID
6.3 Projeto de controladores PID pelo método de resposta em
frequéncia
6.4 Projeto de controladores PID com abordagem de otimizacéo
computacional
6.5 Variantes dos esquemas de controle PID
6.6 Controle com dois graus de liberdade

UNIDADE VII — Analise de Sistemas de Controle no Espaco dos Estados
7.1 Introducéo
7.2 Representagéo de fungdes de transferéncia no espaco de estados
7.3 Transformacéo de modelos de sistemas com software matematico
7.4 Resolvendo a equacéo de estado invariante no tempo
7.5 Controlabilidade
7.6 Observalidade

UNIDADE VIII — Projeto de Sistemas de Controle no Espaco de Estados
8.1 Introducéo
8.2 Alocacéao de polos
8.3 Resolvendo problemas de alocacdo de polos com software
matematico
8.4 Projeto de servossistemas
8.5 Observadores de estado
8.6 Projeto de sistemas reguladores com observadores
8.7 Projeto de sistemas de controle com observadores
8.8 Sistemas de controle robusto
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