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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
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