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CAMPUS: Leopoldina

DISCIPLINA: Controle Automético IV | CODIGO: GO3CAUT4.01

Inicio: 2023/01

Carga Horaria: Total: 60 horas/aula Semanal: 04 aulas/aula Créditos: 04
Natureza: Teorica

Area de Formagao - DCN: Especifica

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

Ementa:

Projeto de controladores no dominio discreto: preditor de Smith, Dead beat, Dahlin, entre
outros. Implementacao de controladores digitais: estudos de caso. Introducédo aos sistemas
nao-lineares: conceito e principais tipos de nao-linearidade, solucdo e representacao
numérica de modelos nao-lineares. Métodos graficos de analise de estabilidade de sistemas
nao-lineares: fungdo descritiva (definicdo; representagdo de nao-linearidades tipicas:
saturagcao, zona morta, folga, histerese, etc.; ciclos limites); plano de fase (singularidades;
classificagbes; campos vetoriais ndo-lineares; métodos de construgao de trajetérias e analise
do plano de fase). Estabilidade no sentido de Lyapunov: Pontos de equilibrio em sistemas
nao-lineares, Linearizacdo e estabilidade local (Método direto; 2° Método de Lyapunov).
Projeto de controle de sistemas néo lineares: linearizagdo por realimentacdo de estado,
controle de estrutura variavel, entre outros.

Curso(s) Periodo Eixo Obrigatéria | Optativa
Engenharia de Controle e Automacgao 8° Cllaontrole de X
rocessos
INTERDISCIPLINARIDADES
Prerrequisitos:
GO03CAUT3.01 - Controle Automatico Il
Correquisitos:
Nao ha
Objetivos: A disciplina devera possibilitar ao estudante
1 Projetar Controladores Digitais basicos.
2 Diferenciar tipos e graus de nio linearidades.
3 | Representar graficamente e numericamente nao linearidades.
4 | Analisar estabilidade de sistemas nao linearidades.
5 | Linearizar sistemas ndo lineares.
6 | Controlar sistemas ndo lineares.
Unidades de ensino Carga-horaria
Horas/aula
Unidade I: Revisdo de Controle digital
1.1 Discretizagao de sistemas dinadmicos lineares
1 | 1.2 Controladores PID digitais 8
1.3 Controlador Deadbeat
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1.4 Controlador Dahlin
1.5 Preditor de Smith

Unidade Il: Introdugao aos Sistemas néo lineares

2.1 Conceitos principais

2.2 Tipos e graus de néo linearidades: zona morta, folgas em 10
engrenagens, tempo morto, histerese, etc.

2.3 Discretizacao de sistemas nao lineares

2.4 Representacdo no espaco de estados

Unidade lll: Analise de estabilidade de sistemas nao lineares
3.1 Fungao descritiva

3.2 Ciclos limites

3.3 Planos de fase

3.4 Campos vetoriais ndo-lineares 16
3.5 Métodos de construcao de trajetdrias e analise do plano de
fase

3.6 Estabilidade no sentido de Lyapunov

3.7 Pontos de equilibrio em sistemas nao-lineares, Linearizagéo e
estabilidade local

Unidade IV: Linearizacao

4.1 Linearizagdo no espaco de estados por derivadas parciais
4.2 Linearizagao por realimentacao de estados 10
4.3 Aplicacdes de linearizagdo em sistemas de nivel, conversores
estaticos, osciladores

Unidade V: Controle de sistemas nao lineares
5.1 Controle em pontos de operacéao

5.2 Controle por escalonamento de ganho 16
5.3 Controle por modos deslizantes
5.4 Controle de Caos

Total 60
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