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Curso(s) Periodo

Engenharia de Controle e Automacao 8¢

Departamento: Departamento Eletroeletrbnica

Ementa:

Apresentacdo por variaveis de estado de sistemas continuos e amostrados.
Metodologia de analise e projeto de sistemas de controle multivariavel.
Controbalidade e Observabilidade. Decomposicdo canbnica de sistemas lineares;
formas candnicas. Relacdo entre a representacado por variaveis de estado e a Matriz
Funcdo de Transferéncia; PoOlos e Zeros Multivariaveis. Controle com o estado
mensuravel; Realimentacdo de estados. Prioridades: caso monovariavel, extenso de
resultados. Conceito de estimador de estado; Observadores; Controle usando
realimentacdo do estado estimado. Teorema da separacéo; Introducdo ao conceito
de compensacao dinamica. Atividades de Laboratorio — utilizacdo de ferramentas de
analise e projeto de sistema multivariaveis (PACSC). Aplicacdo a processos fisicos
tipicamente multivaridveis (coluna de destilacdo, motores AC, etc).

INTERDISCIPLINARIEDADES

Pré-requisitos

CTRO5-Controle Automatico Il

Co-requisitos

Objetivos: A disciplina devera possibilitar ao estudante

1.Conhecer os principais métodos e técnicas para modelagem, analise, especificacao
e avaliacdo de desempenho de sistemas multivariaveis.

2.Especificar os sistemas de controle automatico de sistemas multivariaveis para os
principais campos de aplicacéo.

3.Aplicar os métodos e técnicasestudadas em casos de engenharia.

4.Avaliar o desempenho dos sistemas envolvidos, dentro do escopo das medidas de
desempenho estudadas.
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Unidades de ensino

Carga-horaria

Horas-aula
1. | Apresentacédo da disciplina: Apresentacao de cnceitos 2
fundamentais e de algebra linear (Exercicios); Introducéo aos
sistemas MIMO e revisdo de alguns conceitos de interesse.
2.| Apresentacao por varidveis de estado de sistemas continuos. 2
3. | Apresentacao por variaveis de estado de sistemas amostrados. 2
4.| Estudo de caso de sistemas MIMO e consideragdes sobre 2
artigo (Sistemas desacoplados); Metodologia de analise e
projeto de sistemas de controle multivariavel.
5. | Decomposicao canbnica de sistemas lineares (Formas 1
candnicas).
6. | Obtencéo da representacdo de estados de sistemas lineares 2
invariantes no tempo.
7.|Nao unicidade do conjunto de variaveis de estado. 1
8. | Obtencéo da matriz de transferéncia a partir da equacao 2
dindmica: Unicidade da matriz de transferéncia.
9. | Relacbdes entre os diferentes modelos de sistemas lineares 1
invariantes no tempo; Relagéo entre a representacao por
variaveis de estado e a matriz funcao de transferéncia.
10. | Lista de exercicios. 2
11.| Solucdo da equacdo dinamica - resposta temporal. 1
12. | Estudo da resposta temporal dos sistemas autbnomos na forma 1
de Jordan.
13. | Nocdes de estabilidade. 2
14.| NocOes de estabilidade para sistemas discreto. 1
15. | Decomposicao modal. 1
16. | Contrololabilidade e observalidade de equacdes dinamicas 2
lineares invariantes no tempo.
17. | Critérios para determinacéo da controlabilidade e da 2
observalidade.
18. | Principio da dualidade. 1
19.| Formas canénicas da contrabilidade e da observalidade. 2
20. | Lista de exercicios. 2
21. | Projeto final - Modelagem e simulacdo em MATLAB de 2
sistemas multivariaveis; Descri¢cdo do projeto; Posicionamento
de polos e zeros por realimentacdo de estados - Introducéo.
22. | Posicionamentos de polos e zeros em sistemas multivariaveis - 2
Algoritmo utilizando matriz S; Posiconamento de auto-estrutura
em sistemas multivariaveis.
23. | Interpretacéo das direcdes relativas dos autovalores; 2
Intensibilidade - Interpretacdo sem termos de angulos entre
autovetores.
24. | Intensibilidade - Sintese de uma realimentagéo de estado 1

insensivel.
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25. | Realimentacao de estados em controle integral. 2

26.| Observadores de Estado - Introducéo.

27.| Teoria basica - Observadores de ordem completa.

28. | Controladores: Robusto, Preditivo, LQO, LQG, Adaptativo.

29. | Algoritmo para o célculo de observadores de ordem completa.

PR o|R|-

30. | Sistema de controle dotado de observadores de ordem
completa.

N

31.|Observadores de ordemminima:a) Estrutura de ordem
completa; b) Observador de ordem minima; c) Propriedade da
separacdo para observadores de ordem minima.

32.| Lista de Exercicios.

33.| Teorema da separacao.

34.| Introducdo ao conceito de compensacao dinamica.

NFININ

35.| Seminario de apresentacao dos projetos finais.

(o))
o

Total

Bibliografia Basica
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4.GOLNARAGHI, M. F.; GOLNARAGHI, M. F.; KUO, Benjamin C. Automatic control
systems. 9. ed. John Wiley, 2010.

5.FRANCHI, Claiton Moro. Controle de processos industriais: principios e aplicacdes.
S&o Paulo: Erica, 2011.
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