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Disciplina: Teoria de Sistemas Lineares de Controle Cdédigo: TE334
Natureza:
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(PE): 0
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EMENTA (Unidade Didatica)

Introdugéo aos Sistemas de Controle Realimentados, Dindmica de Sistemas Lineares Invariantes no Tempo,
Resposta Transitoria, Critério de Routh, Especificagées de desempenho, Tipos de Sistemas, Projeto de
Controladores PID, Lugar das Raizes, Projeto usando Compensador Avancgo / Atraso, Analise no Dominio da
Frequéncia, Margens de Fase e Ganho.

PROGRAMA (itens de cada unidade didatica)

Introdugéo;

Dinamica de Sistemas Lineares Invariantes no Tempo;

Sistemas de Controle com Realimentagao;

Analise e Projeto de Controladores usando Lugar das Raizes;

Andlise e Projeto de Controladores baseados em Resposta em Frequéncia;
Sistemas de Controle usando Espago de Estados.
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OBJETIVO GERAL

O aluno devera ser capaz de compreender a importancia de sistemas de controle, realizar analise de sistemas de
controle em malha fechada e executar projeto de controladores em tempo continuo.

OBJETIVO ESPECIFICO
O aluno devera ser capaz realizar a andlise de sistemas de controle em malha fechada, realizar o projeto de

controladores com estrutura PID, Avango, Atraso, usando método do lugar das raizes, resposta em frequéncia.
Adicionalmente, aplicar modelos em espago de estados no contexto de sistemas de controle.

PROCEDIMENTOS DIDATICOS

A disciplina sera desenvolvida mediante aulas expositivo-dialogadas quando serdo apresentados os conteudos
curriculares tedricos, via softwares Teams e Zoom. Os conteudos ministrados serdo enviados previamente as aulas
aos alunos. Serdo utilizados os seguintes recursos: notebook, softwares de controle, audiovisuais, salas de chat e
sites da internet.

FORMAS DE AVALIAGAO

* Ao final de cada aula sera realizada uma avaliagdo do conteldo ministrado, tendo o peso de 20% a soma destas
avaliacdes.
* Uma prova individual, com peso 40%, realizada no final do semestre




* Sera oferecida uma atividade relacionada com a implementacao pratica de sistemas de controle, a ser realizada ao
longo do semestre, tendo o peso de 40%.
* A nota total define se o aluno precisa fazer ou ndo uma prova final, conforme regras da universidade.

Cronograma

03/11 — 18:30 as 20:30 — Introdugao

05/11 — 18:30 as 20:30 — Sinais e Sistemas

10/11 — 18:30 as 20:30 — Propriedades de Sistemas

12/11 — 18:30 as 20:30 — Convolugéo

17/11 — 18:30 as 20:30 — Estabilidade

19/11 — 18:30 as 20:30 — Analise temporal de sistemas lineares
24/11 — 18:30 as 20:30 — Controle de erro em regime permanente
26/11 — 18:30 as 20:30 — Projeto de sistemas de controle

01/12 — 18:30 as 20:30 — Controle PID

03/12 — 18:30 as 20:30 — Lugar das raizes

08/12 — 18:30 as 20:30 — Controlador Avancgo e Controlador Atraso
10/12 — 18:30 as 20:30 — Projeto PID usando lugar das raizes

15/12 — 18:30 as 20:30 — Resposta em frequéncia

17/12 — 18:30 as 20:30 — Estabilidade do sistema em malha fechada
19/01 — 18:30 as 20:30 — Controlador Avancgo e Controlador Atraso
21/01 — 18:30 as 20:30 — Variaveis e vetor de estados

26/01 — 18:30 as 20:30 — Modelo em espago de estados

28/01 — 18:30 as 20:30 — Determinagédo de modelos em espago de estados
02/02 — 18:30 as 20:30 — Solugao de equagado em espacgo de estados
04/02 — 18:30 as 20:30 — Avaliagéo
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BIBLIOGRAFIA COMPLEMENTAR (minimo 05 titulos)
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Antsaklis, P. J. e Michel, A. N. Linear Systems. Birkhauser Boston Ed. 2006.
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Professor da Disciplina:

Assinatura:

Chefe de Departamento ou Unidade equivalente:

Assinatura:

*OBS: ao assinalar a op¢do % EAD, indicar a carga horaria que sera a distancia.
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