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1. OBJETIVOS

Ao final da disciplina o estudante sera capaz de:

1. Modelar matematicamente sistemas dinamicos, determinando sua funcdo de
transferéncia e representacao por diagramas de blocos;

2. Analisar sistemas dinamicos continuos quanto a sua estabilidade e
controlabilidade, pelos critérios classicos;

3. Utilizar ferramentas computacionais de andlise de sistemas;
4. Modelar, projetar e aplicar a teoria de controladores.

Entre as competéncias a serem desenvolvidas no estudante destacam-se:

1. Formular, de maneira ampla e sistémica, questdes de engenharia, considerando
0 usuario e seu contexto, concebendo solucdes criativas, bem como o uso de
técnicas adequadas;

2. Ser capaz de modelar os fendmenos, os sistemas fisicos e quimicos, utilizando
as ferramentas matematicas, estatisticas, computacionais e de simulacao,
entre outras;

3. Prever os resultados dos sistemas por meio dos modelos;

Conceber experimentos que gerem resultados reais para o comportamento dos
fendmenos e sistemas em estudo;

5. Verificar e validar os modelos por meio de técnicas adequadas;

Ser capaz de conceber e projetar solucdes criativas, desejaveis e viaveis,
técnica e economicamente, nos contextos em que serao aplicadas;

7. Projetar e determinar os parametros construtivos e operacionais para as
solucdes de Engenharia;

8. Projetar e desenvolver novas estruturas empreendedoras e solucdes
inovadoras para os problemas;

9. Ser capaz de expressar-se adequadamente, seja na lingua patria ou em idioma
diferente do Portugués, inclusive por meio do uso consistente das tecnologias




digitais de informacao e comunicacao (TDICs), mantendo-se sempre atualizado
em termos de métodos e tecnologias disponiveis;

10. Ser capaz de interagir com as diferentes culturas, mediante o trabalho em
equipes presenciais ou a distancia, de modo que facilite a construcao coletiva;

11. Atuar, de forma colaborativa, ética e profissional em equipes multidisciplinares,
tanto localmente quanto em rede;

12. Gerenciar projetos e liderar, de forma proativa e colaborativa, definindo as
estratégias e construindo o consenso nos grupos;

13. Aprender a aprender.

2. EMENTA

Introducdo a Sistemas de Controle, Modelos Matematicos de Sistemas e Diagramas
de Blocos, Resposta no tempo de sistemas continuos, Estudo de Sistemas
Realimentados, Analise pelo Lugar das Raizes, Analise de Resposta em Frequéncia,
Projeto de Controladores Classicos, Projeto e Sintonia de Controladores PID e
Introducao ao Espaco de Estados.

3. PROGRAMA
1. Introducao a Sistemas de Controle

1.1 Histdria e evolucao do controle automatico
1.2 Sistemas malha aberta e malha fechada
1.3 Exemplos de controle moderno

2. Modelos Matematicos de Sistemas e Diagramas de Blocos

2.1 Importancia do estudo dos modelos matematicos

2.2 Funcoes de transferéncia e sistemas lineares

2.3 Modelo em diagrama de blocos

2.4 Blocos em série, blocos em paralelo e realimentacao de blocos

3. Resposta no tempo de sistemas continuos

3.1 Polos, zeros e as respostas do sistema de primeira e de segunda ordem

3.2 Medidas de desempenho para sistemas de segunda ordem

3.3 Identificacao da funcao de transferéncia a partir de curvas de primeira e
segunda ordem.

3.4 Resposta de sistemas de ordem superior e sistemas dominantes.

3.5 Teorema do Valor Final e Teorema do Valor Inicial

4. Estudo de Sistemas Realimentados

4.1 Andlise do erro em regime permanente
4.2 Andlise de estabilidade e critério de Routh-Hurwitz

5. Analise pelo Lugar das Raizes (LGR)

5.1 Construcao e Interpretacao do diagrama do LGR
5.2 Andlise de Estabilidade via LGR

6. Analise de Resposta em Frequéncia

6.1 Resposta em Frequéncia de Sistemas
6.2 Construcao e andlise do Diagrama de Bode
6.3 Anadlise de Estabilidade: Margens de Ganho e de Fase



7. Projeto de Controladores Classicos

7.1 Controlador on/off

7.2 Controlador Proporcional P, Integral I, Derivativo D, PD e PI

7.3 Controladores de Avanco e Atraso de Fase

7.4 Controlador Proporcional, Integral e Derivativo PID

7.5 PID Digital

7.6 Conceitos para Projeto: saturacao, quantizacao, discretizacao e atraso de
transporte

8. Projeto e Sintonia de Controladores PID

8.1 Métodos Empiricos

8.2 Método via LGR

8.3 Projeto de Controlador PID por Ziegler-Nichols classico e modificado
8.4 Métodos Automaticos

9. Introducao ao Espaco de Estados
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