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EMENTA (Unidade Didética)

Teoria de controle por computador, reconstrugao e quantizagéo, relagcéo com sistemas em tempo continuo
(polos e zeros). Projeto de equivalentes discretos de controladores continuos, aproximacdes backward,
forward e tustin, selecdo do periodo de amostragem, o PID Digital. Andélise de sistemas de controle digitais
em malha fechada, estabilidade e critério de Jury, margens de fase e de ganho, andlise de erros em
regime permanente, sensibilidade a erros de modelo. Controle por alocag&o de polos, abordagem entrada
/ saida, lei de controle tipo RTS. Controle por alocacdo de polos, abordagem espaco de estados,
amostragem de sistemas em espaco de estados inclui o caso com atraso de transporte, regulagédo por
realimentacéo de estados, observadores, estimadores e realimentacéo de saida.

PROGRAMA (itens de cada unidade didética)

Introducéo;

Fundamentos de Sistemas de Controle Digital;

Sinais e Sistemas em Tempo Discreto;

Aproximagcéo Digital de Controladores Continuos;
Andlise de Sistemas de Controle em Tempo Discreto;
Projeto de Sistemas de Controle em Tempo Discreto;
Projeto de Controladores por Alocacao de Polos.

NogakwnE

OBJETIVO GERAL

O aluno deverd ser capaz de compreender a importancia da analise e projeto de sistemas digitais de
controle como uma alternativa aos sistemas classicos de controle.

OBJETIVOS ESPECIFICOS

O aluno deverd ser capaz realizar a analise de sistemas digitais de controle, projeto de controladores
tipo PID e alocacéo de pdlos usando abordagens com modelos funcéo de transferéncia e espaco de
estados.




PROCEDIMENTOS DIDATICOS

A disciplina sera desenvolvida mediante aulas sincronas e assincronas.

Nas atividades sincronas, serdo apresentados os contetidos curriculares teéricos.
Nas atividades assincronas, serdo propostas atividades de simulacéo e implementacdo computacional
assim como a leitura de tépicos especificos dos livros didaticos.

As atividades sincronas, totalizando 40 horas/aula, serdo do dia 20/09 até o dia 06/12/2021, sempre as
segundas e quartas, no horario das 13h30 até 15h30.

As atividades assincronas, totalizando 20 horas/aula, serdo no mesmo periodo.

As provas finais serdo realizadas entre os dias 07 e 14/12/2021.

Portanto, a carga horaria total é de 60 horas/aula, sendo 40 horas sincronas e 20 horas assincronas. A
carga horaria semanal de aulas sincronas é de 4 horas/aula.

FORMAS DE AVALIACAO

* A avaliacdo serd na forma de duas/trés provas individuais aplicadas aos alunos ao final dos principais
capitulos e um trabalho em grupo relacionado com a atividade assincrona. A média das notas destas
provas definem se o aluno precisa fazer uma prova final ou ndo, conforme as regras da universidade.

Haveréa controle de presenca sincrona durante as atividades de aula sincrona, com possibilidade de tarefa
assincrona no caso de perda de conexao.
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