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DISCIPLINA: Sistemas de Controle |

Vigéncia: a partir de 2024/1 Periodo letivo: 5° Semestre
Carga horaria total: 75 h Caédigo: SUP.3742

CH Extensao: 0 h CH Pesquisa: 0 h

CH Pratica: 15 h % EaD: 20 %

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 transitéria e do erro em regime
estacionario. Estudo da estabilidade, robustez e sensibilidade.
Controladores PID: Teoria e ajuste. Anadlise e projeto de
controladores pelo método do lugar das raizes.

Conteudos:
UNIDADE | — INTRODUGCAO AOS SISTEMAS DE CONTROLE
1.1 Conceitos basicos

1.2
1.3
1.4

Caracteristicas das malhas de controle

Representagao de sistemas por diagrama de blocos
Modelagem de sistemas dindmicos continuos no dominio da
frequéncia e do tempo

UNIDADE Il — ANALISE DA RESPOSTA TRANSITORIA NO TEMPO

2.1
2.2
2.3
2.4
2.5

Resposta para sistemas de primeira ordem

Resposta para sistemas de segunda ordem

Posig¢ao das raizes no plano-s e a resposta transitoria
Estabilidade BIBO

Critério de estabilidade de Routh-Hurwitz

UNIDADE Il - ANALISE DO ERRO EM REGIME PERMANENTE

3.1
3.2
3.3
3.4

Erro em regime permanente para realimentag&o unitaria
Analise do erro para diferentes tipos de excitacao
Problema de rastreamento

Problema de regulacao e rejeigdo a perturbagdes

UNIDADE IV — PROJETO DE CONTROLADORES INDUSTRIAIS PID

4.1

4.2
4.3
4.4
4.5

Acbes basicas de controle: agédo proporcional, agao integral e agao
derivativa

Controlador PI

Controlador PID

Sintonia de Zigler-Nichols para PID

Curva de reacgao e sensibilidade limite

UNIDADE V — METODO DO LUGAR GEOMETRICOS DAS RAIZES - LGR

5.1
5.2

Definicdo e propriedades
Esbogo do lugar geométrico das raizes
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5.3 Analise de estabilidade e desempenho pelo LGR
5.4  Projeto de controladores pelo LGR
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