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‘ PLANO DE DISCIPLINA

IDENTIFICACAO

CURSO: Tecnologia em Automacéo Industrial

DISCIPLINA: Teoria de Controle | CODIGO DA DISCIPLINA: 34

PRE-REQUISITOS: Sistemas Digitais; Matematica Aplicada a Automac&o

UNIDADE CURRICULAR: Obrigatéria [X] Optativa[ ] Eletiva [ ] | SEMESTRE: 3°
CARGA HORARIA

TEORICA: 73 horas PRATICA: 10 horas |EaD: Néo

CARGA HORARIA SEMANAL.: 5 Horas/aula CARGA HORARIA TOTAL: 83 Horas

DOCENTE RESPONSAVEL:

| EMENTA

Introducdo aos Sistemas de Controle. Transformada de Laplace. Modelagem Matematica de Sistemas
Dindmicos. Analise de Resposta Transitoria. Reducdo de sistemas Mdltiplos. Estabilidade. Erros de Estado
Estacionério. Anélise e Projetos de Sistemas por intermédio do Lugar das Raizes. Andlise e Projeto de sistemas
por intermédio do Dominio da Frequéncia. Controle PID.

OBJETIVOS

Geral:
e Apresentar sistemas de controle e a teoria de controle classico para a analise e projetos de sistemas de
controle automatico.

Especificos:
e Capacitar o aluno a identificar sistemas de controle.
o Classificar sistemas de controle.
e Preparar para 0 modelamento de sistemas de controle.
e Simular sistemas de controle.
e Apresentar técnicas para analisar e compensar sistemas de controle.

CONTEUDO PROGRAMATICO
UNIDADE 1 - Introducéo aos Sistemas de Controle 02 Horas
1.1. Definicdo, classificacdo e exemplos de sistemas de controle
1.2. Objetivos de analise e de projetos

UNIDADE 2 - Transformada de Laplace 15 Horas
2.1. Introducéo

2.2. Definicdo e exemplos da transformada de Laplace de funcgdes basicas

2.3. Teoremas das transformadas de Laplace

2.4. Expansdo por fracdes parciais

2.5. Associagdo de impedéncias; série, paralela e mista

2.6. Resolucdo de equagdes diferenciais lineares e invariantes no tempo

UNIDADE 3 — Modelagem Matemaética de Sistemas Dindmicos 10 Horas
3.1. Introducéo

3.2. Funcdo de transferéncia

3.3. Funcdo de transferéncia de circuitos elétricos

3.4. Fungdo de transferéncia de sistemas mecénicos

3.5. Fungdo de transferéncia de sistema eletromecanicos

UNIDADE 4 — Andlise da Resposta Transitéria e de Estado Estacionério 15 Horas
4.1. Introdugdo

4.2. Sistemas de primeira ordem

4.3. Sistemas de segunda ordem

4.4, Sistemas de ordem superior
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UNIDADE 5 — Redugdo de Sistemas Multiplos 03 Horas
5.1. Introducéo
5.2. Reducdo de sistemas em cascata, paralelos e realimentados

UNIDADE 6 — Estabilidade 10 Horas
6.1. Introducéo
6.2. Critérios de Routh-Hurwitz

UNIDADE 7 — Erro de Estado Estacionario 13 Horas
7.1. Introducéo

7.2. Constantes de erro de estado estacionario

7.3. Especificagdes de erro de estado estacionario

UNIDADE 8 — Analise e Projetos de Sistemas por Intermédio do Lugar das Raizes 15 Horas
8.1. Introducdo

8.2. Regras para esbogar o lugar das Raizes

8.3. Projeto do compensador por avanco e atraso de fase

8.4. Projeto PID

METODOLOGIA DE ENSINO

Aulas expositivas utilizando os recursos didaticos. Aulas praticas em laboratérios por meio de simulagdo
computacional e montagens de circuitos. Exercicios.

RECURSOS DIDATICOS

[X] Quadro [ ] Equipamento de Som
[X] Projetor [X] Laboratério

[X] Videos/DVDs [X] Softwares: Matlab

[ ] Periédicos/Livros/Revistas/Links [ 1Outros

CRITERIOS DE AVALIACAO

AvaliacGes individuais tedricas e praticas, de acordo com o desenvolvimento do contelido programatico ao longo
do periodo letivo.

Ao final da disciplina, um projeto devera ser produzido pelos alunos, de maneira individual ou em grupo de, no
méaximo, trés alunos.

Epoca das Avaliagdes.

12 avaliacdo apds o término da UNIDADE 3.

2% avaliagdo ap6s o término da UNIDADE 6.

3% avaliagdo ap6s o término da UNIDADE 8.
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