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Propriedades e conceitos bdsicos do controle de sistemas dindmicos em malha fechada.
Desempenho de sistemas realimentados. Estabilidade de sistemas realimentados. Métodos: lugar
das raizes, resposta em frequéncia. Estabilidade no dominio da frequéncia. Projeto de sistemas
realimentados. Introdugdo ao projeto de sistemas realimentados usando espaco de estados.

CONTEUDO PROGRAMATICO: Unidade / Sub-unidade / N°® de aulas por contetido

UNIDADE 1 — Estabilidade no Dominio da Frequéncia 14 ha
1.1 Revisado de diagramas de resposta em frequéncia 02 ha
1.2 Construcdo de Diagramas de Bode 04 ha
1.3 Critério de Nyquist 06 ha
1.4 Margens de Fase e de ganho 02 ha
UNIDADE 2 — Estruturas de compensagdo 04 ha
2.1 Controladores P, PI e PID 02 ha
2.2 Redes de compensacio do tipo lead, lag e lead-lag 02 ha
UNIDADE 3 — Projeto de compensadores via Lugar Geométrico das Raizes (LGR) 18 ha
3.1 Projeto de avango de fase usando LGR 06 ha
3.2 Projeto de atraso de fase usando LGR 06 ha
3.3 Projeto de avango-atraso de fase usando LGR 06 ha
UNIDADE 4 — Projeto de compensadores via Diagrama de Bode 18 ha
4.1 Projeto de avango de fase via Diagrama de Bode 06 ha
4.2 Projeto de atraso de fase via Diagrama de Bode 06 ha
4.3 Projeto de avango-atraso de fase via Diagrama de Bode 06 ha
UNIDADE 5 — Controle por realimentagdo de estados 06 ha
5.1 Controlabilidade e observabilidade 02 ha
5.2 Projeto de controle por realimentag@o de estados 04 ha

(Sao previstas ainda 6 horas-aula para a realizacdo das avaliagdes)



OBJETIVOS: A disciplina devera possibilitar ao estudante

o Compreender os tipos basicos de compensagao.

o Projetar compensadores do tipo avango, atraso, avango-atraso usando técnicas de lugar das
raizes.

o Projetar compensadores do tipo avango, atraso, avanco-atraso usando diagramas de Bode.

o Projetar e compreender as implementacdes de controladores do tipo PID e suas relacdes
com os compensadores do tipo avanco, atraso, avango-atraso.

o Analisar e caracterizar a estabilidade de sistemas lineares no dominio da frequéncia.

» Propor solucdes de controle usando compensadores para sistemas lineares.
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