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PRE-REQUISITO Sistemas Lineares; Analise de Circuitos Elétricos 1
EQUIVALENCIA

OBJETIVO

Ao final da disciplina o aluno devera ser capaz de modelar sistemas dinamicos em geral, assim como
compreender e analisar tais sistemas usando ferramentas de analise no dominio do tempo e dominio da
freqliéncia. Também devera compreender as principais acdes de controle e controladores usados em
sistemas de controle em geral.

EMENTA

Introducao aos sistemas de controle. Modelagem matematica de sistemas dinamicos. Andlise de resposta
transitoria. Acoes de controle basicas e controladores automaticos industriais. Andlise pelo método da
resposta em freqiéncia. Analise utilizando o lugar das raizes.

CONTEUDO PROGRAMATICO

ITEM EMENTA CONTEUDO
1.1. Definicoes e Conceitos Béasicos de Sistemas de
Controle;
1 Introducéo aos Sistemas de Controle |1.2. Controle em Malha Aberta;

1.3. Controle em Malha Fechada;
1.4. Exemplos de Sistemas de Controle;

2.1. Modelagem no dominio a frequéncia (plano
s):Funcao de transferéncia; fungoes de transferéncia de
circuitos elétricos; funcdes de transferéncia de sistemas
mecanicos; fungbes de Transferéncia de sistemas
Modelagem Matematica de Sistemas (fluidicos e térmicos; ndo linearidades; linearizagao.
Dinamicos 2.2. Modelagem no dominio do tempo: Definicdes ;
Forma do espaco de estados; Modelagem de sistemas
elétricos, mecanicos e fluidicos representados no
espaco de estados; linearizacdo; Conversdao de uma
funcao e transferéncia para espaco de estados;

3.1. Conceitos Basicos e Excitacdo de Sistemas de
Controle (entradas de teste);

3.2. Sistemas de Primeira Ordem

3 Andlise de Resposta Transitoria 3.3. Sistemas de Segunda Ordem:;

3.4. Resposta de sistemas com poélos adicionais e zeros
adicionais;

3.5. Estabilidade e critério de Routh-Hurwitz.




4.1. Controladores do Tipo On-Off;

4.2. Controladores do Tipo Proporcional;
4 Acdes de Controle Basicas e 4.3. Controladores do Tipo Integral;
Controladores Automaticos Industriais |4.4. Controladores do Tipo Derivativo;
4.5. Implementagao de Controladores;
4.6. Erros em Regime Permanente.

5.1. Diagrama de Bode e Constantes de Erro Estatico;
5.2. Graficos Polares;

5.3. Diagrama de Nyquist;

5.4. Margem de Ganho e de Fase;

5.5. Estabilidade Relativa e Critério de Estabilidade de
Nyquist;

5.6. Carta de Nichols.

Analise pelo Método da Resposta em
FreqUéncia

6.1. Elaboracéo do diagrama do lugar das raizes;
6.2. Casos especiais;

6.3. Analise de sistemas dindmicos através do lugar
6 Analise utilizando o lugar das raizes das raizes;
6.4. Lugar das raizes para sistemas dinamicos com
atraso de transporte;

6.5. Diagramas de contorno das raizes.

PROCEDIMENTOS DE ENSINO

AULAS TEORICAS

Aulas ministradas em sala de aula, nas quais a énfase esta em explicagées conceituais.

ATIVIDADES PRATICAS SUPERVISIONADAS

Atividades académicas desenvolvidas sob a orientacdo, supervisdo e avaliagdo de docentes e realizadas
pelos discentes em horarios diferentes daqueles destinados as atividades presenciais (aulas tedricas e
aulas praticas). Estas atividades incluem: estudos dirigidos, trabalhos individuais, trabalhos em grupo,
desenvolvimento de projetos, atividades em laboratério, atividades de campo, oficinas, pesquisas, estudos
de casos, seminarios, desenvolvimento de trabalhos académicos, dentre outras. Devera ser dada énfase a
realizacdo de atividades em grupo que envolva pesquisa e seja interdisciplinar.

AULAS PRATICAS

Aulas centradas na realizacao de atividades praticas pelos alunos com supervisao, orientagcao e auxilio do
professor; aulas em que o professor realiza a resolugdo tutorada de exercicios (o professor conduz a
resolucdo que é acompanhada pelos alunos); aulas em que o professor exemplifica a resolugao de
exercicios. As aulas praticas incluem aulas de laboratério que sao realizadas em ambientes especificos
em que ha uso de equipamentos e materiais que permitem a experimentacgao.

PROCEDIMENTOS DE AVALIAGCAO

Considerar-se-a aprovado na disciplina, o aluno que tiver freqiéncia igual ou superior a 75% (setenta e
cinco por cento) e Nota Final igual ou superior a 6,0 (seis), consideradas todas as avaliagées previstas no
inicio do semestre.

No caso do aluno perder alguma avaliagcao presencial e escrita, por motivo de doenga ou forga maior,
podera requerer uma Unica segunda chamada por avaliagao, no periodo letivo.

O requerimento deve ser protocolado no Departamento de Registros Académicos dentro do prazo
estabelecido pelo regulamento da UTFPR, a prova sera aplicada apés o deferimento. Para a prova de
segunda chamada o professor definira os contelidos e a data da avaliagao.

REFERENCIAS

Referéncias Basicas:

¢ NISE, Norman S. Engenharia de sistemas de controle. 5. ed. Rio de Janeiro: LTC, c2009 695 p.

e DORF, RICHARD C.; BISHOP, ROBERT H. Sistemas de controle modernos. 82 ed. Rio de Janeiro:
LTC, 2001.

e OGATA, Katsuhiko. Engenharia de controle moderno. 4. ed. Rio de Janeiro: Pearson Prentice Hall,
¢2003. vii, 788 p.

Referéncias Complementares:
e D'AZZ0, J. J. HOUPIS, CONSTANTINE H. Analise e projeto de sistemas de controle lineares. 2°




ed. Rio de Janeiro: Guanabara, 1988.

e DISTEFANO, JOSEPH J.; STUBBERUD, ALLEN R.; WILLIAMS, IVAN J. Sistemas de retroacao e
controle (realimentacao) com aplicagdes para Engenharia, Fisica e Biologia: resumo da teoria,
415 problemas resolvidos, 169 problemas propostos . McGraw-Hill, 1972. (Colegcdo Schaum).

e FRANKLIN, G. F.; POWELL, J.D.; EMAMI-NAEINI, A. Feedback control of dynamic systems. 22 ed.
Addison-Wesley, 1991.

e KUO, BENJAMIN C. Automatic control systems. 92 ed. 9th ed. Québec: Wiley, 2010.

e OGATA, KATSUHIKO. Solugao de problemas de engenharia de controle com MATLAB. Prentice
Hall do Brasil,1997.

e CHEN, CHI-TSONG. Analog and digital control system design: transfer-function, state-space
and algebraic methods. Oxford University Press, 1993.

ORIENTACOES GERAIS

As datas das avaliagdes, exceto as de segunda chamada, serdo estabelecidas em sala de aula no inicio do
semestre.

O uso de aparelhos celulares deve ser feito somente fora de sala de aula. A utilizagdo de notebook apenas
em caso de necessidade em atividades da disciplina.

Assinatura do Professor Assinatura do Coordenador do Curso




