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CURSO: Engenharia Elétrica

DISCIPLINA: Sistemas de Controle | | CODIGO DA DISCIPLINA: TEC.0224

PRE-REQUISITO(S): Sinais e Sistemas; Circuitos Elétricos |

UNIDADE CURRICULAR:  Obrigatéria[X] _ Optativa[ ] Eletiva [ ] | SEMESTRE: 5°

VALIDO PARA O(S) PERIODO(S) LETIVO(S): 2017.2 em diante

CARGA HORARIA

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

CARGA HORARIA SEMANAL: 05 horas-aula | CARGA HORARIA TOTAL: 83 horas

DOCENTE(S) RESPONSAVEL(IS): Prof. Leonardo de Araljo Moraes

EMENTA
Introducdo aos sistemas de controle. Transformada de Laplace e 0 seu uso em sistemas de controle. Modelagem
matematica de sistemas dindmicos. Andlise de resposta transitoria. Reducéo de sistemas multiplos. Estabilidade.
Erros de estado estacionario. Andlise e projetos de sistemas de controle por Lugar das Raizes. Analise e projeto
de sistemas pelo dominio da frequéncia.

OBJETIVOS
Geral: proporcionar ao aluno, conhecimento dos sistemas de controle e a teoria de controle cléssico para a
analise e projetos de sistemas de controle automatico.
Especificos: ao final da disciplina espera-se que os alunos tenham capacidade de: dominar métodos de
modelagem matematica de sistemas fisicos no dominio da frequéncia e no dominio do tempo; analisar a resposta
de sistemas em malha aberta e fechada; simplificar diagramas de blocos; analisar a estabilidade de um sistema.

CONTEUDO PROGRAMATICO

1. Introducdo aos sistemas de controle: definigéo, classificagdo e exemplos de sistemas de controle; objetivos
de andlise e de projetos.

2. Transformada de Laplace e o seu uso em sistemas de controle: transformada de Laplace de algumas
funcgdes aplicadas a sistemas de controle; propriedades da transformada de Laplace; teoremas dos valores
inicial e final; funcdo de transferéncia; transformada de Laplace inversa e expansdo em fragdes parciais.

3. Modelagem matematica de sistemas dinamicos: modelagem matematica de circuitos elétricos, de sistemas
mecénicos em translagdo e em rotacgdo, de sistemas eletromecanicos, e com amplificadores operacionais.

4. Analise de Resposta Transitoria: representacdo geral no espaco de estados; aplicacdo da representagdo no
espaco de estados; conversdo de uma fungdo de transferéncia para o espaco de estados e vice-versa;
linearizagdo; sistemas de primeira e de segunda ordem; sistemas com mais de dois polos, sistemas com
Zeros e sistemas com atraso de transporte; sistemas de ordem superior.

5. Reducdo de sistemas mdaltiplos: diagrama de blocos; andlise e projeto de sistemas com realimentagéo;
diagrama de fluxo de sinal; regra de Mason; reducao de Sistemas em cascata, paralelos e realimentados.

6. Estabilidade: estabilidade de sistemas lineares; critério de Routh-Hurwitz.

7. Erros de estado estacionario: erros de regime permanente; constantes de erro estacionario; especificacdes
de erro de estado estacionario.

8. Andlise e projetos de sistemas de controle por Lugar das Raizes: regras para esbo¢ar o Lugar Geral das
Raizes; projeto de compensacao utilizando o Lugar Geral das Raizes.

9. Andlise e projeto de sistemas pelo dominio da frequéncia: diagrama de Bode; diagrama de Nyquist;
estabilidade, margem de ganho e margem de fase por intermédio do Diagrama de Bode e de Nyquist;
projeto de compensacéo utilizando a resposta em frequéncia.

METODOLOGIA DE ENSINO
Aulas expositivas, simulagcdes computacionais e praticas de laboratério.
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RECURSOS DIDATICOS |

[ X
[ X
[
[

] Quadro [ ] Equipamento de Som

] Projetor [ X ] Laboratério de controle

] Videos/DVDs [ X ] Softwares: de simulagdo computacional
] Periddicos/Livros/Revistas/Links [ ]Outros:

|

CRITERIOS DE AVALIACAO |

Avaliac0es tedricas, avaliacdo continua em laboratérios e listas de exercicios.

BIBLIOGRAFIA |

Bibliografia Bésica:

DORF, R. C.; BISHOP, R. H. Sistemas de Controle Modernos. Rio de Janeiro: LTC / Grupo Gen,
2013.

NISE, N. S. Engenharia de Sistemas de Controle. Rio de Janeiro: LTC / Grupo Gen, 2012.

OGATA, K. Engenharia de Controle Moderno. Sdo Paulo: Pearson, 2011.

Bibliografia Complementar:

CASTRUCCI, P. B. L. et al. Controle Automatico. Rio de Janeiro: LTC / Grupo Gen, 2011.
FRANKLIN, G. F. et al. Sistemas de Controle para Engenharia. Porto Alegre: Bookman / Grupo A,
2013.

GEROMEL, J. C.; PALHARES, A. G. B. Andlise Linear de Sistemas Dinamicos - Teoria, Ensaios
Praticos e Exercicios. Sdo Paulo: Blucher, 2011.

GEROMEL, J. C.; KOROGUI, R. H. Controle Linear de Sistemas Dinamicos: Teoria, Ensaios
Praticos e Exercicios. Sdo Paulo: Blucher, 2011.

GOLNARAGHI, F.; KUO, B. Sistemas de Controle Automatico. Rio de Janeiro: LTC / Grupo Gen,
2012.

LEONARDI, F.; MAYA, P. A. Controle Essencial. Sao Paulo: Pearson, 2014.

OGATA, K. MATLAB for Control Engineers. Upper Saddle River (United States): Pearson, 2008.
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