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Ementa:

Importéancia do estudo de sistemas néo-lineares. Representacdo matematica:
Equac0bes diferenciais ndo-lineares; Teoremas de existéncia e unicidade de solucéo.
Estabilidade, diferentes definicdes. Analise pelo plano de fase: singularidades,
classificacdo. Métodos graficos para nao linearidades tipicas (saturacao, zona morta,
atraso, etc). Aproximacao linear; Funcao descritiva. 20 Método de Liapunov; Dominio
de Estabilidade; estabilidade absoluta. Métodos Numéricos de Analise de
Estabilidade. Controle de Sistemas nédo-Lineares Tipicos (temperatura, nivel, etc).
Atividades de laboratorio: Analise de estabilidade usando simuladores. Experiéncias
com sistemas fisicos nado-lineares. Utilizacdo de ferramentas de analise e projeto
assistido por computador. Projeto de controladores lineares e nao-lineares.

INTERDISCIPLINARIEDADES

Pré-requisitos

CTR03 — Controle Automatico Il

Co-requisitos

Objetivos: A disciplina devera possibilitar ao estudante

1. Identificar sistemas de controles nao lineares.
2.Analisar a estabilidade de sistemas de controles néo lineares.
3.Realizar aproximacdes lineares de sistemas de controle néo lineares.
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Unidades de ensino Carga-horaria
Horas-aula
1.|Importancia do estudo de sistemas nao lineares; 8
Representacdo matematica de equacdes diferenciais
ordinarias ndo lineares; Teoremas de existéncia e unicidade de
solucéo.
2.|Funcédo descritiva para nao linearidades tipicas (saturacao, 12

zona morta, atraso, etc.); Andise de sistemas de controle nao
lineares por funcdo descritiva

3.|Métodos graficos para nao linearidades tipicas (saturacao, 16
zona morta, atraso, etc.); Analise de Plano de Fase:
Pontos de singularidades e classificacéo.

4. | Aproximacao linear; Estabilidade por diferentes definigoes; 14
Dorninio de estabilidade; Estabilidade Absoluta; Métodos
Numeéricos de Analise de Estabilidade.

5.12° Método de Lyapunov; Analise de estabilidade de 10
sistemas de controle nao lineares

Total 60

Bibliografia Basica

1.0GATA, Katsuhiko. Engenharia de controle moderno. 4. ed. Sdo Paulo: Pearson,
2003.
2.MONTEIRO, Luiz H. A. Sistemas dinamicos. 3. ed. S&do Paulo: Livraria da Fisica,
2011.
3.NISE, Norman S. Engenharia de sistemas de controle. 5. ed. Rio de Janeiro: LTC,
20009.

Bibliografia Complementar

1.DORF, Richard C.; BISHOP, Robert H. Sistemas de controle modernos. 11. ed. Rio
de Janeiro: LTC, 2009.

2.AGUIRRE, Luiz Anténio (Ed.). Enciclopédia de automatica: controle e automacao.
Sao Paulo: Blucher, 2007. v. 2.

3.D'AZZ0, John J.; HOUPIS, Constantine H. Andlise e projeto de sistemas de
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