@ UNIVERSIDADE FEDERAL DE UBERLANDIA

FICHA DE COMPONENTE CURRICULAR

CODIGO: COMPONENTE CURRICULAR:
SINAIS E SISTEMAS EM ENGENHARIA BIOMEDICA
UNIDADE ACADEMICA OFERTANTE: SIGLA:
FACULDADE DE ENGENHARIA ELETRICA FEELT
CH TOTAL TEORICA: CH TOTAL PRATICA: CH TOTAL:
60 30 20
OBJETIVOS

Objetivo Geral: ao final do curso o aluno seré capaz de:
1. Projetar e implementar circuitos microcontrolados em sistemas de controle.
2. Utilizar os conceitos e a teoria de sistemas lineares, aplicados em sistemas de controle

realimentados de uma entrada e uma saida, utilizados em engenharia.

EMENTA

Programacdo em linguagem de alto nivel (compiladores C), aplicacGes praticas e projetos com
microcontroladores para sistemas de controle. Teoria bésica e aplicacbes & engenharia elétrica do
comportamento de sistemas dindmicos continuos e lineares.

DESCRICAO DO PROGRAMA

1. Microprocessadores e Microcontroladores;
1.1. Microcontroladores PIC.
1.1.1. Organizacdo de memoria;
1.1.2. Principias registradores dos microcontroladores PIC;
1.1.3. EEPROM
1.1.4. Portas de entrada/saida (1/0);
1.1.5. Modulos Timer0, Timerl...;




~
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1.1.6. Fusiveis de configuracdo interna;
1.1.6.1.0sciladores;
1.1.6.2.Reset;
1.1.6.3.Power up timer (PWRT);
1.1.6.4.Timer de partida do oscilador (OST);
1.1.6.5.Watch Dog Timer (WDT);
Software do PIC
2.1. Compilador C;
2.1.1. Ambiente de programagéo;
2.1.2. Linguagem C para o PIC;
2.1.3. Utilizagdo das entradas analdgicas do PIC (configuracdo via software);
2.1.4. Interrupcoes;
Modelagem de sistemas fisicos no dominio do tempo
3.1. Equacdes diferenciais de redes elétricas e sistemas mecanicos
3.2. Func0es de transferéncia
3.3. Sistemas lineares invariantes no tempo
Resposta de sistemas
4.1. Polos, zeros e resposta de sistema
4.2. Sistemas de primeira e segunda ordem
4.3. Influéncia dos po6los e dos zeros na resposta do sistema
4.4. Sistema de segunda ordem generalizado
4.5. Resposta de sistemas de ordem superior
Reducéo de sistemas
5.1. Diagrama de blocos
5.2. Gréficos de fluxo de sinal
5.3. Regra de Mason
Estabilidade de sistemas de controle
6.1. Estabilidade de sistemas a partir da locacdo de polos e zeros
6.2. Critério de Routh-Hurwitz
Erro de regime permanente
Técnicas do lugar das raizes
8.1. Definicédo
8.2. Propriedades
8.3. Projeto de sistemas de controle via ajuste de ganho
8.4. A trajetdria do lugar das raizes para sistemas com realimentacao positiva
Projeto de sistemas de compensacéo via lugar das raizes
9.1. Tipos de compensacao de sistemas

10. Técnicas de resposta em frequéncia
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