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Ementa: Conceitos de sinais continuos, discretos e amostrados. Teoria de controle. Transformada Z.
Sistemas de tempo real. Processos e sistemas continuos e discretos. Controladores e reguladores
industriais.

Conteudo programatico:

Representacdo de sistemas discretos e amostrados: equagdes discretas — equacdes a diferencas,
transformada Z, sistemas amostrados, analise de estabilidade; modelagem no espaco de estado:
discretizagdo de sistemas continuos, solugdo da equacdo dinamica discreta, controlabilidade e
observabilidade, representacdes em variaveis de estado, andlise de estabilidade; projeto de
controladores digitais: discretizacdo de controladores continuos, ajuste empirico de controladores
analogicos, técnicas de discretizacdo, projeto de controladores discretos. Sistemas de tempo real:
principios e caracteristicas.

Objetivos:

Introduzir ao aluno conceitos de: sinais continuos e discretos; amostragem de sinais continuos; teoria
de controle discreto; transformada z; modelagem de sistemas de tempo discreto; processos e sistemas
continuos ¢ discretos; analise de sistemas discretos no dominio da frequéncia; projeto de controladores
digitais; manipulagdo de sistemas discretos em espaco de estados; projeto de controladores e
observadores de estados em tempo discreto.

Metodologia: Aulas tedricas expositivas (quadro branco e projetor), aulas de exercicios e trabalhos
extra-classe.

Atividades avaliativas:

N1 = Prova 1: 2,5 pontos;

N2 = Prova 2: 2,5 pontos;

N3 = Prova 3: 1,0 ponto;

N4 = Trabalho Final: 3 pontos;

N5 = Listas de Exercicios: 1 ponto;
Média Final = N1 + N2 + N3 + N4 + N5
Datas Avaliac¢oes:

Prova 1: 09/05/24

Prova 2: 20/06/24

Prova 3: 18/07/24

Exame Especial: 25/07/24




Cronograma:

Data Contetido Programatico
1) 26/03 | Introducdo. Apresentagdo do curso. Revisao de sistemas de controle SISO continuos.
Sistemas discretos: definigdes basicas; Tipos de Sinais; Aquisi¢ao, conversdo e
2) 02/04 | 7.7 L D L
digitalizacdo de sinais; Erros de digitalizacao.
Equacdes de diferenca e Transformada z. Transformada z a particr de fungdes
3) 04/04 .~
transferéncias.
4) 09/04 | Transformada z inversa; Métodos de calculo da transformada z inversa;
5) 11/04 | Amostradores e Seguradores; Teorema da amostragem; Reconstru¢do do sinal amostrado.
6) 16/04 | Discretizagdo de sistemas com o ZOH (SOZ); Fungao de Transferéncia Pulsada
7 18/04 | Especificacdes de desempenho de sistemas discretos; Mapeamento do plano z;
8) 23/04 | Analise de estabilidade de sistemas discretos.
Analise pelo lugar geométrico das raizes (LGR) em sistemas discretos; Efeitos do periodo
9) 25/04 o .
de amostragem na estabilidade relativa.
10)  30/04 | Projeto de controladores discretos pelo método do lugar geométrico das raizes.
1) 02005 Sintonia de controladores PID. Método Ziegler Nichols. Projeto de controladores
discretos por sintese direta; Controle “dead-beat”.
12)  07/05 | Exercicios
13) 09/05|PROVA 1
14)  14/05 | Anélise em espaco de estados: Introducao; Representacao no espaco de estados;
15)  16/05 | Matriz de transferéncia pulsada; Transformacdes de similaridade.
Solugdo da equagao de estados; Discretizacao de equacdes continuas em espaco de
16) 21/05
estados.
Controlabilidade e Observabilidade; Controle por realimentagdo de estados; Projeto de
17)  23/05 ~ .
regulador por alocacdo de polos;
Controle “deadbeat” em espago de estados. Projeto de seguidor de referéncia em espaco
18)  28/05
de estados.
19)  04/06 | Insercao de integradores no projeto por realimentacdo de estado.
20)  06/06 | Observadores de estado; Observadores de ordem completa;
21)  11/06 | Observadores de ordem reduzida;
22) 13006 Analise no dominio da frequéncia de sistemas continuos. Introducao
23)  18/06 | Aula de duvidas - Trabalhos/Exercicios.
24)  20/06 | PROVA 2
25)  25/06 | Graficos Logaritmicos (diagramas de Bode).




26) 27/06 | Graficos Polares. Diagramas de Nyquist.

Analise de estabilidade no dominio da frequéncia de sistemas continuos. Critérios de
27)  02/07 :
Bode e de Nyquist.

28)  04/07 | Analise de sistemas discretos no dominio da frequéncia.

29)  09/07 | Projeto de controladores no dominio da frequéncia. Compensagao por atraso de fase.

30) 1107 Projeto de controladores no dominio da frequéncia. Compensacdo por avanco e atraso-
avango de fase.

31) 18/07 |[PROVA3

32) 25/07 | EXAME ESPECIAL
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