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Introducdo aos problemas de controle. Método do Lugar Geométrico das Raizes.
Controladores PID e Avanco-Atraso. Aproximacao digital de Funcdes de
Transferéncia continuas. Implementacdo de controladores digitais. Projeto de
controladores utilizando o Lugar Geométrico das Raizes. Projeto de sistemas de
controle usando o Espaco de Estados. Projeto de controladores digitais. No¢bes de
controle adaptativo.

Objetivos

Geral
» Introduzir os estudos sobre andlise e projetos de sistemas de controle.

Especificos

= Modelar sistemas dinamicos em geral, assim como compreender e analisar
sistemas lineares e invariantes no tempo, utilizando ferramentas matematicas no
dominio do tempo e da frequéncia. Também devera compreender as principais
acOes de controle usadas em sistemas de controle automatico.

= Analisar e projetar sistemas dinamicos e de controle em tempo continuo,
utilizando o método do lugar das raizes, da resposta em frequéncia e por meio de
espaco de estados. Ser capaz de implementar os controladores projetados
analogicamente.

= Representar e analisar sistemas dinamicos e projetar controladores em tempo
discreto. Além disso, estar apto a implementar controladores digitais utilizando
dispositivos microprocessados.

Conteudo Programético

12 Unidade
= Introducéo aos Sistemas de Controle.
= Modelos Matematicos de Sistemas.
= Modelos em Variaveis de Estado.




22 Unidade

Caracteristicas de Sistemas de Controle com Realimentacéo.
O Desempenho de Sistemas de Controle com Realimentacao.
A Estabilidade de Sistemas Lineares com Realimentacao.

O Método do Lugar Geométrico das Raizes.

Métodos da Resposta em Frequéncia.

Estabilidade no Dominio da Frequéncia.

32 Unidade

Projeto de Sistemas de Controle com Realimentacéo.

Projeto de Sistemas com Realimentacao de Variaveis de Estado.
Sistemas de Controle Robusto.

Sistemas de Controle Digital.

Metodologia de Ensino

Aulas tedricas e expositivas, aulas praticas, pesquisas individuais e em grupo e
discussoes.

Trabalhos individuais praticos e tedricos.

Refor¢o de conteudo durante o horéario de atendimento do professor.

Projetos praticos individuais ou em grupo.

Avaliacdo do Processo de Ensino e Aprendizagem

Provas tedricas e préaticas.
Listas de exercicios.

Recursos Necessarios

Quadro branco, pincéis coloridos, projetor multimidia.
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