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OBJETIVOS

Ao final da disciplina o estudante sera capaz de analisar, modelar, projetar e aplicar a teoria de

controladores em sistemas fisicos.

EMENTA

Teoria basica e aplicagdes de sistemas realimentados a engenharia.

DESCRICAO DO PROGRAMA

1. Sistema de controle.
1.1. Objetivos do controle
1.1.1. Especificacdo em regime transitorio
1.1.2. Especificacdo em regime permanente
1.1.3. Sensibilidade
1.2. Problema do posicionamento de pdlos (Pole placement)
1.3. Seguimento de referencias e rejei¢ao de perturbagdes
1.4. Definicdo das especificacdes de projeto




1.4.1. Para degrau e referencia
1.4.2. Para degrau de perturbacao
1.4.3. Utilizar conceito de dominancia
1.5. Estruturas de controle por realimentagao e pré-alimentagao.
1.6. Estabilidade de sistemas em malha fechada.
1.7. Exemplos e casos especiais.
2. Funcionamento de sistemas em regime permanente e regime transitorio
2.1. Medidas de erro em regime permanente.
2.2. Os problemas de seguimento de referencias e de rejei¢ao de perturbacdes.
3. Introducio aos sistemas de compensacido: Analise pelo lugar das raizes e pela resposta
em frequéncia
3.1. Controlador on/off (ndo-linear)
3.2. Controlador proporcional P
3.3. Controlador integral I
3.4. Controlador derivativo D
3.5. Controlador em avango de fase (PD)
3.6. Controlador em atraso de fase
3.7. Controlador proporcional derivativo PD
3.8. Controlador proporcional integral PI
3.9. Controlador proporcional integral e derivativo PID
4. Ferramentas para projeto de Sistemas de controle Continuos e Discretos.
4.1. Projeto pelo lugar das raizes
4.2. Projeto no dominio da freqiiéncia
4.3. Cancelamento polo-zero
4.4. Solugao aproximada (p6los dominantes apenas)
4.5. Controladores robustos
5. Solucdes utilizando controladores por realimentacio e pré-alimentacao.
5.1. Controle por realimentacao
5.2. Controle por pré-alimentagao da referéncia ou Filtro de Referéncia (Fr)
5.3. Controle por pré-alimentagdo da perturbagao ou Feedforward (antecipatorio)
5.4. Estimadores ( Feedforward com estimador, perturbagdo ndo mensuravel)
6. Divisao de acoes em controladores PID industriais
6.1. Estrutura I+P
6.2. Estrutura PI+D
6.3. Estrutura I+PD
6.4. Estrutura PID+PD
7. A saturacio em sistemas fisicos
8. O PID discreto e o problema e WindUp
9. Sistema de controle com multiplas malhas.
10. Projeto de compensadores com Preditor de Smith.
11. Projeto de sistemas de controle de posicao de um motor CC (Servomotor) e velocidade.
12. Projeto de sistemas de controle de nivel e vazio em tanques (linearizacéio)
13. Aplicacio de modelagem de espaco de estados.
14. Sintonia de controladores PID Industriais
14.1. Teste em malha fechada
14.2. Teste em malha aberta
14.3. Teste dos relés em malha fechada
15. Projeto de controladores robustos.
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