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ANEXO |

PLANO DE DISCIPLINA
IDENTIFICACAO

CURSO: Bacharelado em Engenharia de Controle e Automacao

DISCIPLINA: Sistemas de Controle Il | CODIGO DA DISCIPLINA: 83

PRE-REQUISITO: Sistemas de Controle |

UNIDADE CURRICULAR: Obrigatéria [X] Optativa[ ] Eletiva [ ] | SEMESTRE: 8
CARGA HORARIA

TEORICA: 34h PRATICA: 33h | EaD: Oh

CARGA HORARIA SEMANAL: 3h | CARGA HORARIA TOTAL: 60h

DOCENTE RESPONSAVEL: Raphaell Maciel de Sousa

EMENTA

Controladores P, PI, PD e PID. Sintonia de controladores pelos métodos de Ziegler-Nichols, SIMC 1 e
SIMC 2. Projeto de controladores em cascata e feedforward. Projeto do controlador pelo método
algébrico (alocacdo de polos e modelo interno). Analise e projeto de controladores por realimentagao
de estados. Controlabilidade e observabilidade. Introducao aos sistemas de controle discreto. Analise
e projeto de controladores digitais. Introdu¢do ao controle adaptativo. Analise de sistemas com
controle adaptativo. Principios basicos de Identificacdo de sistemas.

OBJETIVOS

Geral
e Proporcionar o conhecimento de técnicas classicas e modernas para o projeto de
controladores em sistemas de controle anal6gicos e digitais.

Especificos
e Descrever os procedimentos de sintonia do controlador PID.
Projetar controladores PID pelos métodos de sintonia estudados.
Identificar os principais problemas de ordem pratica do controlador PID.
Projetar controladores pelo método de alocagéo de pdlos.
Descrever as caracteristicas de observabilidade e controlabilidade de um sistema no espaco
de estados.
Projetar um observador de estados.
Projetar um controlador por realimentacdo de estados.
Definir um sistema de controle discreto.
Aplicar os métodos de discretiza¢do a um sistema continuo no tempo.
Aplicar a transformada “z” na analise de sistemas discretos no tempo.
Estudar a estabilidade de sistemas discretos.
Descrever a importancia da discretizacdo na resposta dos sistemas dindmicos.
Projetar controladores para sistemas discretos no tempo.
Identificar os conceitos basicos de sistemas de controle adaptativo.
Identificar os conceitos basicos dos métodos de identificacdo de sistemas.
Aplicar as técnicas de estimacéo de pardmetros em controle adaptativo.

CONTEUDO PROGRAMATICO

I Os controladores PID.
1. Aspectos de implementagdo dos controladores PID.
2. Antidisparo da referéncia (antireset windup).
3. Algoritmo PID implementado em computador.
4. Implementacdo analégica.

Il. Controle de processos e sintonia de Controladores PID.

Ajuste por Ziegler-Nichols: primeiro método e segundo método.
Ajuste por SIMC 1 e SIMC 2.

Projeto de controlador em cascata.

Projeto de controlador feedforward.

Ganho adaptativo (scheduled gain).
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Il Projeto de controladores pelo método algébrico de locagéo de polos.
1. Imposicéo de polos com realimentacéo unitaria.
2. Imposicao de p6los com projeto pelo modelo interno.

V. Andlise e projeto de sistemas de controle por espaco de estados.
1. Representacdes em espaco de estados de fungdes de transferéncia.
2. Controlabilidade e observabilidade.
3. Projeto do observador de estados.
4. Projeto do controlador por alocagéo de pdélos com realimentacéo de estados.

V. Sistemas de controle discreto.

Aplicacdes de sistemas de controle discreto por computador.
Sistemas com amostragem de dados.

A transformada “z” e as fungdes de transferéncia.

Diagrama de blocos e desempenho da resposta transitoria.

. Estabilidade e erro em regime permanente.

0. Aproximagéo de controladores analdgicos.

1. Projeto de controladores digitais.
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VI. Identificacdo de sistemas e controle adaptativo.
12. Introducéo ao controle adaptativo.
13. Técnicas de identificacdo de parametros no tempo continuo: minimos quadrados,
gradiente, etc.
14. Algoritmos e leis adaptativas.
15. Identificagdo de parametros no tempo discreto.
16. Controle adaptativo por modelo de referéncia.
17. Projeto de controlador adaptativo.

METODOLOGIA DE ENSINO

A apresentacdo do contetdo dar-se-4 mediante aulas tedricas e praticas, apoiadas em recursos
audiovisuais e computacionais, bem como estabelecendo um ensino-aprendizagem significativo.
Aplicacdo de trabalhos individuais, provas, praticas de laboratorio, apresentacbes de seminérios e
lista de exercicios.

| RECURSOS DIDATICOS

[X] Quadro

[X] Projetor

[X] Videos/DVDs

[X] Periddicos/Livros/Revistas/Links

[ ] Equipamento de Som

[X] Laboratorio

[X] Softwares: LabVIEW; IDE Arduino; e outras interfaces/plataformas disponiveis na instituicao.
[X] Outros: Apresentagéo de seminario e das atividades praticas.

| CRITERIOS DE AVALIACAO

Avaliacdes escritas;

Relatérios de algumas atividades préticas;

Trabalhos individuais e em grupo (listas de exercicios, pesquisas, seminarios);
O processo de avaliacdo € continuo e cumulativo;

O aluno que néo atingir 70% do desempenho esperado fard Avaliacédo Final.
O resultado final ser4d composto do desempenho geral do aluno.
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