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| DISCIPLINA: Controle Automatico | | CODIGO: CTRO1 |

VALIDADE: Inicio: FEVEREIRO/2020

Eixo: Controle de Processos Disciplina Equalizada: Nao
Carga Horéria Total: 75 horas / 90 horas/aula Créditos: 6
Modalidade: Tedrica Integralizacéo: Obrigatéria

Classificacdo do Conteudo pelas DCN: Profissionalizante/Especifico

Curso(s) Periodo

Engenharia de Controle e Automacéo 5¢

Departamento: Departamento Eletroeletrbnica

Ementa:

Introducdo ao estudo de sinais e sistemas. Definicdo de sinais. Sinais continuos
discretos e amostrados. Operacdes com sinais. Definicdo de sistemas. Classificacéo
de sistemas. Modelagem de sistemas fisicos. Representacdo matematica. Sistemas
convolutivos — Resposta no tempo e Resposta em frequéncia. Sistemas
interconectados. Diagramas de blocos. Resposta de sistemas diferenciais e
diferencas. Regime transitorio e permanente. Representacao por variaveis de Estado.
Transformada Z e de Laplace. Propriedades. Funcéo de transferéncia. Relagcédo entre
o plano Z/S e a resposta no tempo. Sistemas de 12 e 22 ordem. Sistemas
dominantes. Representacdo no dominio de frequéncia. Bode e Nyquist. Aplicacbes a
sistemas de controle. Atividades de Laboratério — Estudo de modelos através de
simuladores. Obtencdo de modelos de sistemas fisicos através da resposta no
tempo. Uso de pacotes e ferramentas de analise de sistemas lineares.

INTERDISCIPLINARIEDADES

Pré-requisitos

CMAO08 - Fundam. Matem. Para Controle e Automacao
CMAO09 - Métodos Numérico Computacionais

Co-requisitos

MATOQ7 - Variaveis Complexas

Objetivos: A disciplina devera possibilitar ao estudante

1.Definir e identificar os tipos de sinais;

2.Conceituar e aplicar as caracteristicas intrinsecas de uma malhas de controle, na
analise e projeto de sistemas;

3.Aplicar a Transformada de Laplace para modelamento matematico;

4.Modelar Sistemas Fisicos em Funcdo de Transferéncia e Espaco de Estados, a
nivel basico;

5.Analisar desempenho e estabilidade de sistemas de controle, utilizando
ferramentas classicas e modernas;
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1.

Introducéo aos sistemas de controle:

- Os sistemas de controle;

- Historico dos sistemas de controle;

- Topologias dos sistemas de controle;

- Exemplos de sistemas de controles;

- Representacéo do problema: o modelo;

6

.| Introducéo aos sinais e sistemas lineares:

- Defini¢cBes de Sinais: Continuos e discretos;

- Operagbes com sinais;

- Equacdes de sistemas fisicos: Equacdes diferenciais e a
diferencas;

- Respostas Livres, forcadas e totais de sistemas;

- Estado estacionario e Transitorio.

10

Modelagem de sistemas fisicos:

- Equacdes diferenciais de sistemas fisicos;

- Revisdo de Transformada de Laplace;

- Funcao de transferéncia de sistemas lineares;
- Modelos em diagrama de blocos;

- Algebra dos digramas de blocos;

- Modelos em diagramas de fluxo de sinal;

- Aproximacoes lineares de sistemas fisicos.

14

Modelos em variaveis de estado:

- Variaveis de estado de sistemas dinamicos;

- Equacao diferencial de estado;

- Modelo de estado em diagramas de fluxo de sinal;

- Funcao de transferéncia a partir de equacoes de estado;
- Resposta no dominio do tempo e matriz de transicéo de
estados;

- Discretizacao da resposta no dominio do tempo.

16

Estabilidade de sistemas de controle com retroacao:

- O conceito de estabilidade;

- O critério de estabilidade de Routh — Hurwitz;

- Estabilidade relativa de sistemas de controle com retroacao;
- Estabilidade de sistemas de controle com variaveis de
estado.

12

Desempenho de sistemas de controle com retroacao:

- Introducéo;

- Sinais de entrada para Teste;

- Sistemas de 12 e 22 ordem,;

- Desempenho de sistemas de segunda ordem,;

- Efeitos de um terceiro polo e de um zero na resposta de um
sistema de segunda ordem;

- Estimativa da relacdo de amortecimento;

16
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- Localizacéo das raizes no plano s e a resposta transitoria;
- Erro de estado estacionério.

7.|Reducao de subsistemas multiplos: 16
- Regra de Mason aplicada a sistemas com diagrama de fluxo
de sinal;

- Diagrama de Fluxo de Sinal das Equac¢des de Estado;

- Representagdes Alternativas no Espago de Estado;

- Transformacdes de similaridades.

Total 90

Bibliografia Bésica
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LTC, 2000.
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Paulo: Pearson, 2011.
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