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DISCIPLINA: Sistemas de Controle

Vigéncia: a partir de 2021/2 Periodo letivo: 7° semestre

Carga horaria total: 75h Cddigo: EE.611

Ementa: Sistemas de controle a malha aberta e a malha fechada. Modelos
dinamicos de sistemas fisicos. Propriedades basicas dos sistemas
realimentados. Analise e projeto usando o lugar das raizes. Analise e projeto no
dominio de frequéncia. Analise e projeto no espaco de estados.

Conteludos

UNIDADE | — Introducéo aos sistemas de controle
1.1 O que sao sistemas de controle

1.2 Tipos de sistemas de controle

UNIDADE Il — Modelos dindmicos de sistemas fisicos
2.1 Representagdes
2.2 Modelagem de circuitos elétricos
2.3 Modelagem de sistemas mecanicos unidimensionais
2.4 Sistemas analogos
2.5 Modelagem de sistemas eletromecanicos
2.6 Linearizacao
2.7 Diagramas de blocos
2.8 Diagramas de fluxo de sinal

2.9 Simulacao analdgica e digital de sistemas de controle

UNIDADE Il — Propriedades basicas dos sistemas realimentados
3.1 Erro em estado estacionario
3.2 Rejeicao de perturbagdes
3.3 Sensibilidade
3.4 Tipos de sistemas e constantes de erros estaticos
3.5 Rastreamento dinamico
3.6 Estabilidade

3.7 Controladores com agdes proporcional, integral e derivativa
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UNIDADE IV — Analise de sistemas de controle pelo método do lugar das

raizes

4.1 Lugar das raizes de um sistema realimentado
4.2 Passos para tragar o lugar das raizes
4.3 Sistema com realimentagao positiva

4.4 Lugar das raizes para sistemas com atraso de transporte

UNIDADE V - Projeto de sistemas de controle pelo método do lugar das raizes

5.1 Rede em avanco de fase
5.2 Rede em atraso de fase
5.3 Rede em atraso-avanco

5.4 Rede com integrador

UNIDADE VI — Analise de sistemas de controle no dominio da frequéncia

6.1 Diagramas de Bode

6.2 Diagramas polares

6.3 Diagramas de moédulo em dB versus angulo de fase

6.4 Critério de estabilidade de Nyquist

6.5 Estabilidade relativa

6.6 Resposta em frequéncia de malha fechada com realimentacao

unitaria

UNIDADE VIl — Projeto de sistemas de controle pela resposta em frequéncia

7.1 Rede em avanco de fase
7.2 Rede em atraso de fase
7.3 Rede em atraso-avancgo

7.4 Rede com integrador

UNIDADE VIII — Analise e projeto no espago de estados

8.1 Introdugao ao controle no espago de estados



Servico Publico Federal
Instituto Federal de Educacéo, Ciéncia e Tecnologia Sul-rio-grandense
Pro-Reitoria de Ensino

8.2 Formas candnicas

8.3 Solucdo das equacgdes de estado de sistemas invariantes no
tempo

8.4 Controlabilidade

8.5 Observabilidade

8.6 Projeto por alocagao de polos

8.7 Realimentagao de estados com integrador

8.8 Observadores

UNIDADE IX — Controle digital
9.1 Introdugao ao controle digital
9.2 Analise dinamica de sistemas discretos
9.3 Projetos usando equivalentes discretos
9.4 Caracteristicas de Hardware
9.5 Selecao de taxa de amostragem

9.6 Projeto discreto
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