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EMENTA

Caracteristicas bésicas dos sistemas de controle; realimentagéo; analise pelo Lugar das Raizes; analise da
resposta em frequéncia; critério de estabilidade de Nyquist, especificagdes de desempenho no dominio da
freqUiéncia; técnicas de compensagéo; controladores P, PI, PID; redes em avango-atraso, projeto via Lugar das
Raizes; projeto via resposta em freqUéncia.

OBJETIVOS

Ao final do curso o aluno devera estar capacitado:
¢ nos conceitos e objetivos basicos de sistemas de controle, no caso continue e discreto;
¢ a utilizar as ferramentas bésicas para selegdo e sintonia de controladores na abordagem classica, no
caso continuo e discreto;

+ a escolher, comparar por meio de simulag3o e sintonizar o controlador mais adequado na abordagem
classica.

METODOLOGIA

Aulas tedricas, expositivas, exercicios de aplicagdo, seminarios, simulagbes computacionais utilizando o
programa MATLAB.

AVALIAGAO

Provas escritas e frabalhos de simutagao.




CONTEUDO PROGRAMATICO

1.

Caracteristicas basicas dos sistemas de contrale:

1.1 Infrodugdo aos sistemas de controle;

1.2 Exemplos de sistemas de controle;

1.3 Definigbes;

1.4 Propriedades basicas da realimentagao;

1.5 Objetivos de controle:
1.5.1 EspecificagBes da resposta transitéria;
1.6.2 Estabilidade relativa e regifio no plano s desejada;
1.5.3 Efeito de zeros na resposta transitoria,

Andlise pelo Lugar das Raizes:

2.1.Construgéo do diagrama do lugar das raizes;
2.2.Interpretagdo de diagramas do lugar das raizes;
2.3.Outros uses do lugar das raizes.

Analise da resposta em freqiéncia:

3.1.Resposta em freqliéncia;

3.2.Diagramas de Bode;

3.3.Diagramas polares;

3.4.Andlise de estabilidade;

3.5.0 critério de Estabilidade de Nyquist;

3.6.Margens de estabilidade;

3.7. Especificagdo de desempenho no dominio da freqiiéncia: relagdo com o dominio do tempo.

Fundamentos de projeto de controladores:

4.1.Caracterizag#o do conjunto atuador/processo/ sensor: sistemas com retardo;
4.2.A¢des basicas de controle;

4.3.0 controlador PID e seus variantes;

Sintonia de controladores para o problema servo e o problema regulador:
5.1.Métodos emplricos;

5.2.Cancelamento entre pdlos e zeros: abordagem de Zdan;
5.3.Métodos analiticos: projeto pelo método do lugar das raizes:

5.4 Método do IMG;

5.5.Método do Relé.

5.6.0utros métodos para variantes do Controlador PID.
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