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PRÉ-REQUISITOS: 
Laboratório de Análise de Sistemas Lineares 
(MCP02)  

CÓ-REQUISITOS: 
Teoria de Controle (MCP03) 

 

EMENTA 
 

Experimentos de controle em sistemas físicos. Propriedades do controle por realimentação. Projeto 

e implementação de controladores PID. Levantamento de resposta em freqüência de sistemas 

físicos. Estudo de margens de fase e de ganho. Projeto e implementação de controladores utilizando 

alocação de pólos e resposta em freqüência. Simulações. 

 

CONTEÚDO PROGRAMÁTICO: Unidade / Sub-unidade / Nº de aulas por conteúdo 
 

UNIDADE 1 – Identificação de modelos de sistemas físicos              10 ha 

1.1 Processos térmicos       04 ha 

1.2 Sistemas eletromecânicos      06 ha 

UNIDADE 2 – Projeto de controladores para sistemas físicos          14 ha 

2.1 Controle on-off        02 ha 

2.2 Controle Proporcional       02 ha 

2.3 Controle Proporcional - Integral      02 ha 

2.4 Controle Proporcional - Integral – Derivativo    02 ha 

2.5 Projeto de compensadores      06 ha 

UNIDADE 3 – Projeto de controladores por realimentação de estados   06 ha 

3.1 Projeto via Alocação de pólos      04 ha 

3.2 Projeto via LQG        02 ha 

 (São previstas ainda 4 horas-aula para a realização das avaliações) 

 

OBJETIVOS: A disciplina deverá possibilitar ao estudante  
 

• Obter modelos de sistemas físicos através de métodos experimentais. 

• Projetar controladores PID para sistemas físicos. 

• Projetar compensadores para sistemas físicos. 



• Implementar controladores e compensadores em sistemas físicos. 

• Projetar e implementar controladores por realimentação de estados para sistemas físicos. 

• Obter experimentalmente a resposta em freqüência de sistemas físicos. 

• Utilizar software para simulação e projeto de controladores. 
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