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EMENTA:

Introducdo a teoria de controle. Representagdo matematica de sistemas lineares. Comportamento dindmico de sistemas lineares. Propriedades de sistemas de
controle. Técnicas de analise de sistemas de controle. Técnicas de sintese de sistemas de controle.

OBJETIVO GERAL:
Permitir que o estudante compreenda a nogédo de controle em malha aberta e malha fechada, e sua aplicagao pratica através da modelagem fisica de sistemas,
além de saber utilizar as principais metodologias de projeto de controle.

OBJETIVOS ESPECIFICOS:

Fazer uma revisdo de modelagem de sistemas fisicos e transformadas de Laplace aplicadas em resolugdo de equacdes lineares; introduzir os conceitos de
sistemas em malha aberta e sistemas em malha fechada; fundamentar a representacao dos sistemas em diagramas de blocos; introduzir os conceitos basicos das
acdes de controle; formalizar a metodologia de analise e projeto de sistemas de controle, aplicando andlise de respostas transitérias, regime permanente, analise
em freqgiiéncia e modernos conceitos da teoria de controle.

CONTEUDO PROGRAMATICO:
1. Introdugdo aos Sistemas de Controle:
1.1 Controle a malha aberta e malha fechada.

.2 Transformada de Laplace, propriedades e transformada inversa.
.3 Modelagem matematica de sistemas dindmicos; fungéo de transferéncia e resposta impulsional; diagramas de blocos.
.4 Modelagem no espago de estados e representagio de sistemas dinamicos.
.5 Andlise de resposta transitéria para sistemas de 12 ordem e de 22 ordem.
.6 Acdes de controle basicas.
.7 Critério de estabilidade de Routh.

1.8 Controladores pneumaticos; hidraulicos e eletronicos.
2. Meétodo de andlise e projeto de controle:

2.1 Método do lugar das raizes.

2.2 Andlise de sistemas de controle.

2.3 Projeto de sistemas de controle.

2.4 Exemplos de projetos de sistemas de controle pelo método do lugar das raizes.

2.5 Andlise no dominio da freqiiéncia. Diagramas de Bode.

2.6 Gréficos polares ou diagramas de Nyquist e graficos de amplitude em dB versus fase.

2.7 Critério de estabilidade de Nyquist; andlise de estabilidade e estabilidade relativa.

2.8 Resposta de freqliéncia a malha fechada; projeto de sistemas de controle no dominio da freqiiéncia.
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3. Controle moderno:
3.1 Controle PID e Introducéo ao controle robusto.
3.2 Andlise de sistemas de controle no espago de estados.
3.3 Solugdo das equacgdes de estado de sistemas lineares invariantes no tempo.
3.4 Controlabilidade.
3.5 Observabilidade.
3.6 Projeto de sistemas de controle no espaco de estados.
3.7 Projeto de observadores e de servossistemas.

METODOLOGIA:
Aula expositiva.

RECURSOS MATERIAIS UTILIZADOS:
Pincel e quadro branco.

AVALIACAO:

A avaliacdo devera ser composta de trés provas, as quais serdo elaboradas baseadas nos respectivos itens: 12 avaliagcdo — item 1 e subitens; 22 avaliagao — item 2
e subitens; 32 avaliagdo — item 3 e subitens. A média final (MF) sera obtida pela média aritmética das trés provas, ou seja, MF = ( NP1 + NP2 + NP3) / 3, onde NP1,
NP2 e NP3 sao as notas da primeira, segunda e terceira prova, respectivamente. O aluno podera repor uma das provas caso tenha faltado ou queira melhorar uma
das notas.
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