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Introducdo aos sistemas de controle; Modelagem matemética de sistemas dinamicos; Linearizagdo de
modelos; Funcao de transferéncia e de resposta impulsiva; Modelagem no espaco de estados; Analise de
resposta transitéria e de regime estacionario; Analise de resposta em frequéncia; Diagrama de Bode; Método do
lugar das raizes para andlise e projeto de sistemas de controle; Controladores PID; Regras de sintonia para
controladores PID; Ganho critico; Andlise de sistemas dindmicos com o uso de MATLAB ou SCILAB.
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OBJETIVOS GERAIS

Ao final da disciplina o aluno devera ser capaz de modelar sistemas dindmicos 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 a¢des de controle usadas em sistemas de controle automatico.

METODOLOGIA

- exposicdo didatica com a participacdo do alunos.

- debates, exercicios, interpretacdo, andlise de textos (técnicos, publicagdes de jornais, revistas especializadas), pratica de redacéo
técnica.

CRITERIO DE AVALIAGCAO

Através de provas e trabalhos orais e escritos, nos quais serdo observados a ordenacdo logica do pensamento, 0 dominio da lingua,
riqueza vocabular, a variagcdo na constituicdo frasal.
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PROGRAMA

1 - Introducdo aos sistemas de controle. Definicdes e Conceitos Basicos de Sistemas de Controle. Controle em Malha Aberta. Controle
em Malha Fechada. Exemplos de Sistemas de Controle.

2 - Modelagem matematica de sistemas dinamicos. Linearizagdo de modelos. Modelagem no dominio a frequéncia (plano s): fungdo
de transferéncia e de resposta impulsiva; funcdes de transferéncia de circuitos elétricos; funcdes de transferéncia de sistemas mecanicos;
Funcdes de transferéncia de sistemas fluidicos e térmicos; ndo linearidades; linearizagdo. Modelagem no espago de estados. Modelagem
no dominio do tempo: definigées; forma do espaco de estados; modelos no espago de estados de sistemas elétricos, mecanicos e fluidicos;
linearizagdo; relagdo entre fungédo de transferéncia e representacéo no espago de estados. Andlise de sistemas dindmicos com o uso de
MATLAB ou SCILAB.

3 - Anaélise de resposta transitdria e de regime estacionario. Conceitos basicos e excitacdo de sistemas de controle (entradas de teste);
Andlise de resposta transitoria de sistemas de primeira ordem. Analise de resposta transitéria de sistemas de segunda ordem. Anélise de
resposta transitoria de sistemas com polos adicionais e zeros adicionais. Erros em regime permanente. Estabilidade e critério de Routh-
Hurwitz.

4 - Anélise de resposta em frequéncia. Introducdo. Diagrama de Bode. Diagramas Polares. Diagramas de médulo em dB versus angulo
de fases. Critério de Estabilidade de Nyquist. Andlise de Estabilidade. Andlise de Estabilidade relativa. Resposta em frequéncia de malha
fechada de sistemas com realimentacéo. Determinagdo experimental de funcdes de transferéncia. Projeto de sistemas de Controle pela
resposta em frequéncia. Compensagao por avanco de fase. Compensagao por atraso de fase. Compensacdo por atraso e avango de fase.

5 - Método do lugar das raizes para andlise e projeto de sistemas de controle. Representacdo das raizes de uma equacdo
caracteristica. Andlise qualitativa do lugar das raizes. Procedimento resumido do método do lugar das raizes. Fungéo de transferéncia a
malha aberta. Polos da relaco de controle. Propriedades Geométricas do lugar das raizes.

6 — Controladores PID. Regras de sintonia para controladores PID. Regras de sintonia Ziegler-Nichols para controladores PID. Ganho
critico. Projeto de Controladores PID com abordagem de otimizagdo computacional. Variantes dos Esquemas de Controle PID. Controle com
2 graus de liberdade. Abordagem por alocagao de zeros para a melhoria das caracteristicas de resposta.




