MINISTERIO DA EDUCAGAO ]
SECRETARIA DE EDUCACAO PROFISSIONAL E TECNOLOGICA
IFPB — Campus Joédo Pessoa

PLANO DE DISCIPLINA

IDENTIFICACAO

CURSO: Tecnologia em Automagdo Industrial

DISCIPLINA: Controle Digital | CODIGO DA DISCIPLINA: 51

PRE-REQUISITO(S): Teoria de Controle; Microcontroladores

UNIDADE CURRICULAR:  Obrigatéria [X] Optativa [ ] Eletiva [ ] | SEMESTRE:

CARGA HORARIA

TEORICA: 65 horas | PRATICA: 18 horas | EaD: Nao

CARGA HORARIA SEMANAL.: 05 Horas/aulas | CARGA HORARIA TOTAL: 83 horas

DOCENTE(S) RESPONSAVEL(IS):

EMENTA
Introducdo ao Controle Digital. Sistemas discretos no tempo. Andlise de sistemas discretos no tempo.
Estabilidade em sistemas discretos no tempo. Projeto por alocacdo de polos. Andlise e projeto de controladores
discretos. Identificacdo de modelos de sistemas por meio de experimentos.

OBJETIVOS

Geral:
e Proporcionar ao aluno conhecimento da fundamentacéo tedrica e aplicacdo pratica das técnicas de controle
digital aplicado aos mais diferentes processos.

Especificos:

e Ao final da disciplina o aluno sera capaz de: analisar e projetar sistemas de controle em sistemas discretos no
tempo; usar metodologias de sintonia de pardmetros dos controladores PID e suas topologias por meio de
simulagdo e projeto pratico implementado em sistemas microcontrolados.

CONTEUDO PROGRAMATICO

UNIDADE 1 — Caracteristicas de Sinais Discretos 10 Horas
1.1. Sistemas lineares e invariantes no tempo

1.2. Formacdo de frequéncias de aliasing

1.3. Tipos de sinais discretos

1.4. Representac¢do de alguns sinais discretos utilizando combinag&o de outros sinais discretos
1.5. Frequéncia normalizada do sinal discretizado

1.6. Periodicidade de sinais senoidais discretos

1.7. OperagBes com sinais discretos

1.8. Sistemas de avanco e atraso

1.9. Sistemas de média movel

1.10. Sistemas sem memoria e com acumulador

1.11. Equacdo discreta com e sem realimentagéo de saida.

UNIDADE 2 — Operagfes com Sinais Discretos 15 Horas
2.1. Representacdo por diagrama de blocos de um sistema discreto

2.2. Convolugdo de sinais discretos

2.3. Técnicas de discretizacdo

2.4. Equivaléncia entre 0s p6los no dominio “s” e no dominio z.

UNIDADE 3 — Anélise de Desempenho de Sistemas Discretos 20 Horas
3.1. Anélise da estabilidade de sistemas de malha aberta no dominio z

3.2. Lugar de raizes de sistemas discretos

3.3. Regides de equivaléncia entre as representacdes continua e discreta de um sistema

3.4. Andlise de resposta transitoria e de regime permanente de sistemas de malha fechada no dominio Z

UNIDADE 4 - Controladores Discretos 20 Horas
4.1. Discretizacdo de controladores projetados no dominio do tempo continuo

4.2. Projeto de controladores discretos baseado no método de lugar de raizes

4.3. Controlador PID discreto

4.4. Sintonia do controlador PID
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4.5. Projeto de controladores em tempo discretos com alocagéo de polos e por equagdes polinomiais
4.6. Identificacdo de modelos de sistemas por meio de experimentos.

UNIDADE 5 — Atividades Praticas em Laboratorios 18 Horas

5.1. Experimentos de acordo com o0s assuntos tedricos apresentados durante o semestre letivo

|

METODOLOGIA DE ENSINO

Aulas expositivas, seminarios e praticas de laboratério.

RECURSOS DIDATICOS

[ X ] Quadro [ X ] Equipamento de Som

[ X ] Projetor [ X ] Laboratério de Sistemas de Controle
[ X ] Videos/DVDs [ X ] Softwares: Matlab e LabVIEW

[ X ] Periddicos/Livros/Revistas/Links [ ]Outros:

CRITERIOS DE AVALIACAO

Para a avaliagdo da disciplina serdo efetuadas: provas tedricas; relatérios de experimentos; projeto final

relacionado ao contetido da disciplina.
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