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Il. PRE-REQUISITO(S)

CODIGO |[NOME DA DISCIPLINA

DEC7142 | Calculo Numérico em Computadores

EES 7170 | Circuitos Elétricos

Ill. CURSO(S) PARA O(S) QUAL(IS) A DISCIPLINA E OFERECIDA

Bacharelado em Engenharia de Energia

Bacharelado em Engenharia de Computacao

IV. EMENTA

Definicdo de sistemas de controle. Modelagem matematica de sistemas. Funcdo de transferéncia. Resposta
dinamica de sistemas lineares. Analise de sistemas por diagramas de blocos. Estabilidade. Erros em Regime
Permanente. Lugar Geométrico das Raizes. Resposta em frequéncia. Critério de estabilidade de Nyquist. Projetos
de sistemas de controle com realimentacéo.

V. OBJETIVOS

Objetivo Geral:
Aplicar os conceitos basicos da teoria de controle classica na analise de sistemas lineares e no projeto de
controladores.

Objetivos Especificos:
Para alcancar o objetivo geral, é esperado do aluno:

e Compreender a modelagem de sistemas dinamicos;
Aplicar metodologias de analise de sistemas no dominio do tempo e frequéncia;
Conhecer os requisitos béasicos para sistemas de controle realimentados;
Empregar os métodos de resposta em frequéncia para analise de sistemas;
Utilizar os métodos de projeto de controladores.

VI. CONTEUDO PROGRAMATICO

1. Definicao de sistemas de controle
1.1. Malha aberta e malha fechada (realimentacao)

2. Modelagem matemética de sistemas dindmicos

3. Analise de sistemas no dominio do tempo e da frequéncia
3.1. Transformada de Laplace
3.2. Transformada inversa de Laplace
3.3. Fung0es de transferéncia
3.4. Analise de sistemas de primeira e segunda ordem

4. Diagramas de blocos

5. Requisitos basicos para sistemas de controle realimentados
5.1. Estabilidade de sistemas dinamicos (estabilidade entrada-saida e interna)
5.2. Critério de estabilidade de Routh-Hurwitz




5.3. Erros em regime permanente

5.4. Localizac¢&@o de polos em malha fechada (Diagrama do Lugar Geométrico das Raizes - LGR)
6. Método da resposta em frequéncia

6.1. Diagrama de Bode (escala logaritmica, médulo e fase, técnicas de construcéo)

6.2. Diagrama e critério de estabilidade de Nyquist
7. Projeto de compensadores

7.1. Metodologias de projeto empregando Lugar Geométrico das Raizes

7.2. Metodologias de projeto empregando resposta em frequéncia

7.3. Sintonia de controladores PID (Proporcional, Integral e Derivativo)
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O referido programa de ensino foi elaborado pelo professor César Cataldo Scharlau e aprovado na 42 reunido
ordinaria da Camara Setorial de Administracdo do Departamento, em 20 de dezembro de 2018
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