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Introdug@o aos Sistemas de Controle, Modelagem no Dominio da Freqiiéncia, Resposta no Dominio da Freqiiéncia,
Redugdo de Sistemas Multiplos, Estabilidade, Técnicas do Lugar das Raizes, Projeto por Intermédio do Lugar das Raizes,

Técnicas de Resposta em Freqiiéncia.
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OBJETIVOS GERAIS

Apresentar os conceitos basicos da estrutura de sistemas de controle e sua utilizago.

METODOLOGIA

Aulas tedricas expositivas. Analise de Estudos de Casos. Apresentag@o de Trabalhos de Pesquisa. Desenvolvimentos de
projetos em software de simulagdo de sistemas de controle.

CRITERIO DE AVALIACAO

Provas aplicadas em sala de aula e pela proposigéo e avaliagdo de trabalhos de simulagdo computacional.
Primeira Avaliacdo: AVI=NP1*0.8+NTB1%*0.2;

Segunda Avaliacdo: AV2=NP2*0.8+NTB2*(.2;

MEDIA PARCIAL= (AV1+AV2)/2
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Se MEDIA PARCIAL >=7 (APROVADO POR MEDIA), Se Nao fazer Prova Final (PF)
Mgédia Final = (MEDIA PARCIAL + Nota PF) /2 ;
Se Média Final >= 5 APROVADO NA FINAL se nio REPROVADO NA FINAL

PROGRAMA

Introducéo aos Sistemas de Controle
1.1 — Histoéria dos sistemas de controle;
1.2 — O engenheiro de sistema de controle;
1.3 — Exemplo de sistemas de controle;
1.4 — Controle de malha fechada versus malha aberta;
. Modelagem no Dominio da Freqiiéncia
2.1 — Transformada de Laplace;
2.2 — Fungdo de Transferéncia;
2.3 — Fungdes de Transferéncia de sistemas elétricos;
2.4 — Fungdes de Transferéncia de sistemas Mecanicos em Translagdo e Rotagao;
2.5 — Fungdes de Transferéncia de sistemas com engrenagens;
2.6 — Fungdes de Transferéncia de sistemas eletromecanicos;
2.7 — Nao-linearidades;
2.8 — Linearizagao;
. Resposta no Dominio da Freqiiéncia
3.1 — Polos, Zeros e Resposta do Sistema;
3.2 — Sistemas de primeira ordem;
3.3 — Sistemas de segunda ordem;
3.4 — Efeitos da ndo-linearidade sobre a resposta no dominio do tempo;
. Reducio de Sistemas Miiltiplos
4.1 — Diagramas de blocos;
4.2 — Anilise e projetos de sistemas com retroagao;
4.3 — Diagrama de fluxo de sinal;
4.4 — Regra de Mason;
. Estabilidade
5.1 — Critério de Routh-Hurwitz;
5.2 — Critério de Routh-Hurwitz: Casos especiais;
. Erro de Estado Estacionario
6.1 — Erro de estado estacionarios de sistemas com retroag@o unitaria;
6.2 — Constantes de Erro Estético e tipo de Sistemas;
6.3 — Especificacdes de erros de estado estacionario;
6.4 — Erros de estado estacionario devidos a perturbagoes;
6.5 — Erro de estado estacionarios de sistemas com retroag@o unitaria;
6.6 — Sensibilidade;
. Técnicas do Lugar das Raizes
7.1 — Definigdo do lugar das raizes;
7.2 — Propriedades do Lugar das raizes;
7.3 — Construgdo do lugar das raizes;
. Projeto por Intermédio do Lugar das Raizes
7.1 — Projeto de compensador integral ideal (PI);
7.2 — Projeto de compensador por atraso de fase;
7.3 — Projeto de compensador derivativo ideal (PD);
7.4 — Projeto de compensador por avango de fase;
7.5 — Projeto de controlador (PID);
7.6 — Projeto de compensador por atraso e avango de fase;
. Técnicas de Resposta em Freqiiéncia
9.1 — Conceito de resposta em freqiiéncia;
9.2 — Graficos de Bode e fungdo de transferéncia experimental;
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