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CAMPUS: Leopoldina

DISCIPLINA: Controle Automatico I | CODIGO: GO3CAUT3.01
Inicio: 2023/1
Carga Horaria: Total: 60 horas/aula Semanal: 04 aulas/aula Créditos: 04

Natureza: Teorica

Area de Formagao - DCN: Especifico

Competéncias/habilidades a serem desenvolvidas C2.0, H2.1, H2.2, C5.0, H5.1
Departamento que oferta a disciplina: Departamento de Eletroeletrénica

Ementa:

Representacao de sistemas dindmicos em modelos de variaveis de estado. Modelos de
tempo discretos. Representacdo de modelos de espaco de estado em grafico de fluxo de
sinais. Matriz de transi¢ao de estados e solugao analitica da equacao de estado. Conversao
de modelos: espagco de estados para funcdo de transferéncia e vice-versa. Correlacao
entre autovalores e polos. Formas canénicas. Transformagdes de similaridade. Projeto de
controle através da realimentacao de estado (alocagao de polos) com o estado mensuravel.
Projeto de observadores. Projeto de controle com realimentagdo de estado estimado.
Sistemas com multiplas entradas e saidas. Teorema da separagdo. Projeto de
controladores.

Curso(s) Periodo | __ Eixo Obrigatéria | Optativa
Engenharia de Controle e Automac&o 70 %Ontm'e de X
rocessos

INTERDISCIPLINARIDADES
Prerrequisitos

G03CAUT2.01 — Controle Automatico Il
Correquisitos

Nao ha

Objetivos: A disciplina devera possibilitar ao estudante

Representar sistemas dindmicos e de controle no espacgo de estados.

Analisar sistemas representados no espago de estado.

Realizar transformacoes de sistemas.

Realizar projeto de sistemas de controle no espago de estado, com a topologia de
alocacgao de polos.

Realizar o projeto de observadores (estimadores) de estado.

Realizar o desacoplamento de malhas de controle de multiplas entradas e multiplas
saidas.
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Unidades de ensino

Carga-horaria
Horas/aula

Analise de sistemas representados no espaco de estado:

- Equacgbes genéricas no espaco de estado

- Representagdes graficas de modelos de espago de estado

1 - Conversdao de modelos: espago de estado para funcido de
transferéncia e vice-versa

- Solugao analitica da equacéo de estado

- Matriz de transicido de estado e autovalores

12

Representagdes candnicas e transformacgdes de Similaridade:
- Forma canénica controlavel

- Forma canénica observavel

2 - Forma canénica diagonal

- Forma canénica de Jordan

- Transformacdes de similaridade

- Invariancia de autovalores

Projeto de controladores com realimentacéo de estado:

- Controlabilidade

- Projeto de controlador com o método de substituigao direta

- Projeto de controlador com o método da matriz de
Transformacgao

- Projeto de controlador com a férmula de Ackermann

12

Projeto de observadores de estado:

- Observabilidade

4 - Projeto de observador com o método de substituicdo direta

- Projeto de observador com o método da matriz de transformagéao
- Projeto de observador com a férmula de Ackermann

12

Projeto de controlador integral com realimentacéo de estado:
5 - Eliminacédo de erro de estado estacionario e controle robusto
com realimentagao da saida

Sistemas com multiplas entradas e saidas:
- Desacoplamento de malhas

- Tipos de desacopladores

- Projeto de controladores

Total

60
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