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EMENTA (Unidade Didatica)

Teoria de controle por computador, reconstrucdo e quantizagao, relagdo com sistemas em tempo
continuo (polos e zeros). Projeto de equivalentes discretos de controladores continuos, aproximagoes
backward, forward e tustin, sele¢do do periodo de amostragem, o PID Digital. Analise de sistemas de
controle digitais em malha fechada, estabilidade e critério de Jury, margens de fase e de ganho, analise
de erros em regime permanente, sensibilidade a erros de modelo. Controle por alocagdo de polos,
abordagem entrada / saida, lei de controle tipo RTS. Controle por alocagdo de polos, abordagem
espago de estados, amostragem de sistemas em espaco de estados inclui 0 caso com atraso de
transporte, regulagdo por realimentacdo de estados, observadores, estimadores e realimentagdo de
saida.

PROGRAMA (itens de cada unidade didatica)

Introducgao;

Sistemas de Controle em Tempo-Discreto;

Aproximagéo Digital de Controladores Continuos;
Dinadmica de Sistemas em Tempo-Discreto e Amostragem;
Sistemas de Controle em Malha Fechada;

Projeto de Sistemas de Controle em Espaco de Estados
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OBJETIVO GERAL

O aluno devera ser capaz de compreender a importancia da analise e projeto de sistemas digitais de
controle como uma alternativa aos sistemas classicos de controle.

OBJETIVO ESPECIFICO

O aluno devera ser capaz realizar a analise de sistemas digitais de controle, projeto de controladores tipo PID e
alocagédo de pdlos usando abordagens com modelos fungao de transferéncia e espago de estados.




PROCEDIMENTOS DIDATICOS

A disciplina sera desenvolvida mediante aulas expositivo-dialogadas quando serdo apresentados os
conteudos curriculares teéricos. Algumas atividades de simulagcédo e implementagdo em laboratério séo
realizadas. Serao utilizados os seguintes recursos: notebook, softwares de controle, audiovisuais, salas de
chat e sites da internet.

FORMAS DE AVALIAGAO

Ao final de cada capitulo sera realizada uma avaliagéo do conteudo ministrado, tendo o peso de 20% a soma destas
avaliagdes.

* Uma prova individual, com peso 50%, realizada no final do semestre

* Sera oferecida uma atividade relacionada com a implementagao pratica de sistemas de controle, a ser realizada ao
longo do semestre, tendo o peso de 30%.

* A nota total define se o aluno precisa fazer ou ndo uma prova final, conforme regras da universidade.

Cronograma

03/05 — 15:30 as 17:30 — Introdugéo

05/05 — 15:30 as 17:30 — Sistemas Discretos

10/05 — 15:30 as 17:30 — Amostragem e Quantizagao

12/05 — 15:30 as 17:30 — Relagdes entre o Plano— S e o Plano - Z

17/05 — 15:30 as 17:30 — Convolugao

19/05 — 15:30 as 17:30 — Estabilidade

24/05 — 15:30 as 17:30 — Aproximagao Digital de Controladores Continuos

26/05 — 15:30 as 17:30 — PID Digital

31/05 — 15:30 as 17:30 — Dinamica de Sistemas em Tempo-Discreto e Amostragem
02/06 — 15:30 as 17:30 — Transformagéao de Sistemas em Tempo Continuo para Discreto
07/06 — 15:30 as 17:30 — Sistemas de Controle em Malha Fechada

09/06 — 15:30 as 17:30 — Projeto de Sistemas de Controle

14/06 — 15:30 as 17:30 — Projeto por Alocagéo de Polos

16/06 — 15:30 as 17:30 — Projeto Controle em Avanco

21/06 — 15:30 as 17:30 — Projeto de Sistemas de Controle em Espago de Estados
23/06 — 15:30 as 17:30 — Discretizagdo do Modelo em Espaco de Estados

28/06 — 15:30 as 17:30 — Projeto do controlador por alocagao de polos

30/06 — 15:30 as 17:30 — Sistema em Malha Fechada com Controlador e Estimador
05/07 — 15:30 as 17:30 — Seguimento de Trajetoria

07/07 — 15:30 as 17:30 — Avaliagédo
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