UNIVERSIDADE FEDERAL DE UBERLANDIA

FICHA DE COMPONENTE CURRICULAR

CODIGO: COMPONENTE CURRICULAR:
FEELT39077 CONTROLE DIGITAL
UNIDADE ACADEMICA OFERTANTE: SIGLA:
FACULDADE DE ENGENHARIA ELETRICA FEELT
CH TOTAL TEORICA: CH TOTAL PRATICA: CH TOTAL:
45 horas 15 horas 60 horas
1. OBJETIVOS

Ao final da disciplina o estudante sera capaz de:

1.

Representar sinais e sistemas e suas analogias no tempo discreto;

2. Analisar sistemas dinamicos discretos:

3. Projetar sistemas de controle digital para atender requisitos de projeto;

4. Utilizar ferramentas computacionais de analise de sistemas.

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

1.

Ser capaz de utilizar técnicas adequadas de observacdao, compreensao, registro
e andlise das necessidades dos usudrios e de seus contextos sociais, culturais,
legais, ambientais e econdmicos;

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;

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

Prever os resultados dos sistemas por meio dos modelos;

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

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;

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

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

11. Ser capaz de assumir atitude investigativa e autébnoma, com vistas a
aprendizagem continua, a producao de novos conhecimentos e ao
desenvolvimento de novas tecnologias;

12. Aprender a aprender.

2. EMENTA

Teoria de sistemas discretos e introducao ao controle digital para aplicacdes de

engenharia.

3. PROGRAMA

1. Introducao aos Sistemas Digitais

2. Teoria de Sistemas Amostrados

2.1. Sinais e Sistemas
2.2. Sistemas de tempo discreto, ou sistemas a dados amostrados
2.2.1. Tipos de Amostragem
2.2.2 Influéncia do periodo de Amostragem
2.3. Conversores digitais
2.3.1. Conversor Analdgico-Digital (AD)
2.3.2. Conversor Digital-Analdgico (DA)
2.4. Quantizacao
2.5. Sistema de controle digital com saida amostrada
2.6. Amostrador
2.7. Sustentador de ordem zero (ZOH) e de primeira ordem (FOH)
2.8. Teorema da amostragem, Shannon e Nyquist e o problema do aliasing
2.9. Anti-Alias Pré-filtro e seu efeito
2.10. Escolha do periodo de amostragem

3. A Transformada Z

3.1. Equacoes a diferenca

3.2. A transformada Z

3.3. Propriedades da Transformada Z
3.4. Funcdes de transferéncia discretas

3.5. Transformando uma equacao a diferencas em uma funcao de transferéncia
discreta

3.6. Obtencao da funcao de transferéncia amostrada (pulsada)

4. Caracteristicas de Respostas Temporais e Estabilidade

4.1 Resposta temporal, equacao caracteristica e erros de regime



4.2 Transformacao bilinear, Critérios de Routh-Hurwitz e de Jury
5. Técnicas do Lugar das Raizes para Sistemas Discretos

5.1. Revisao de Lugar das raizes continuo (Plano S)

5.2. Mapeamento entreSe Z

5.3. Lugar das raizes discreto (Plano Z)
6. Controladores Digitais

6.1 Controladores Digitais baseados em Controladores Analégicos

6.2 Projeto de Controladores Digitais no Plano Z
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