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O Objetivo desta aula:

v’ Transmitir uma compreensao geral referente a disciplina Teoria
de controle, e sua ementa e referéncias bibliograficas.

v’ Definir o objetivo geral e especifico desta disciplina.

v’ Definir a abordagem didatica que sera utilizada no decorrer do
curso.
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Introducgao aos Sistemas de Controle.

Propriedades e conceitos basicos do controle de sistemas dinamicos em
malha fechada.

Caracteristicas de Sistemas de Controle: realimentacao - efeitos essenciais
(estabilidade, precisao, rejeicao de perturbacoes e sensibilidade a erros de
modelo), polos e zeros, estabilidade, desempenho transiente e de estado-
estacionario.

Métodos de Analise e Projeto: acoes basicas de controle — tipos de
controladores/compensadores; andlise e projeto pelo método do lugar
geométrico das raizes (LGR).

Projeto e sintonia de controladores industriais.
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BIBLIOGRAFIA BASICA:

v Ogata, Katsuhiko. Engenharia de Controle Moderno. 52. ed. Pearson, 2011.

v" NISE, Norman S. Engenharia De Sistemas De Controle. 62. ed. Editora LTC, 2012.
v’ MAYA, P.; LEONARDI, F. Controle Essencial. 22. ed. Editora Pearson, 2014.
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Norman S. Nise
Katsuhiko

OGATA ENGENHARIA a»CO"tr(]le

DE SISTEMAS DE CDNTRDLE
ENGENHARIA

be CONTROLE /| ‘ ‘ Essencial

MODERNO s5:eoicio . 2 edicao

Paulo Maya
Fabrizio Leonardi

-

PEARSON




REFERENCIAS FA@

FACUILDAOE D TEOMOLOGIA © OXMOAS OA BAMEA

BIBLIOGRAFIA COMPLEMENTAR:

ORSINI, Luiz De Queiroz; CIPPARRONE, Flavio. Simulacaac
Computacional de Circuitos Elétricos. 1. ed. Editora EDUSP, 2011.
COSTA, Eduard Montgomery Meira. Introducdo aos Sistemas &
Eventos Discretos e a Teoria de Controle Supervisorio. 1. ed. Alte
Books, 2004.

SOUZA, Antonio Carlos Zambroni de. Introducao a Modelagem, Analise
e Simulacao de Sistemas Dinamicos. LTC, 2012.

CARVALHO, J. L. Martins. Sistemas De Controle Automatico. 2000
Makron Books.

IRWIN, David J. Andalise Basica de Circuitos Para Engenharia. 9.2 LTC
2013.



OBJETIVOS DO CURSO

O Objetivo geral:
» Introduzir ao aluno de graduacao uma abordagem sistematica no estudo de
teoria de controle de sistemas dinamicos.

Objetivos especificos

Entendimento da importancia do estudo de sistemas dinamicos no contexto da
engenharia.

Aplicar a transformada de Laplace como também sua transformada inversa.
Entender e aplicar conceitos de funcao de transferéncia (FT) bem como

suas aplicacoes na modelagem e estudo da resposta de sistemas dinamicos.
Apresentar e discutir o conceito de resposta em frequéncia de sistemas
dinamicos bem como suas aplicacdes no projeto de sistemas de controle.
|dentificar experimentalmente sistemas dinamicos de 12 e 22 ordem.

Entender e projetar um sistema de controladores industriais.



07/09

Aula Data Teoria de controle - Conteudo Programatico
2 10/08 |Apresentagao da disciplinas. Conceitos iniciais de controle.
17/08 |Introdugdo aos sistemas de controle realimentado. Modelagem de sistemas.
3 24/08 |Sinais Singulares. Introduc¢do a Transformada de Laplace.
4 31/08 |Funcdo de transferéncia. Diagrama de Blocos.

Feriado (Dia da Independéncia do Brasil)

11

13

12/10
19/10

02/11

7 21/09 |Resposta Transitoria de Sistemas de 12 ordem.
8 28/09 |[Resposta Transitoria de Sistemas de 22 ordem.
9 05/10 |Estabilidade de sistemas. Erro em regime permanente.

Feriado (Nossa Senhora Aparecida)
Introduc¢ao ao controlador PID. Simulacao de sistemas com o Matlab

Feriado (Dia de Finados)

07/12

14 09/11 |Projeto de Controladores PID pelo métodos de Ziegler e Nichols
15 16/11 |Introdugdo ao lugar das raizes.
16 23/11 |Projeto de controladores pelo lugar das raizes

Apresentag¢ao de um projeto

14/12

Recuperagao final




AVALIACOES E PRESENCA

Datas: ver plano de aula proposto para o semestre.

Limite de faltas = 25% de 60h = 15h =5 aulas (15 faltas).

A partir da 62 auséncia em sala de aula (15 faltas), estara caracterizada a
reprovacao por falta.

Um dia de aula perdido = trés faltas.



INTRODUGAO

Pré-requisitos!

Teoria de Controle

Modelagem e simulacao de Sistemas
ﬁ dinamicos

~ Circuitos Elétricos
'Eletricidade Geral

% Calculos e “Fisica”
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