EIXO 8 —Modelagem e Controle de Processos

Conteudos Obrigatorios

Carga-horaria

(horas-aula)

Classificacao de
conteudo

Caracterizagao de sistemas lineares. Modelamento de
processos dindmicos continuos e discretos no tempo. Solugéao
de equagbes diferenciais lineares. Solugao de equagdes a
diferencas lineares. Estabilidade. Fungao de transferéncia.
Andlise de respostas temporais. Resposta em freqiiéncia de
sistemas continuos e discretos no tempo. Representacéo de
estado de sistemas continuos e discretos no tempo.
Introdugao ao controle por realimentagao. Estudo de modelos
através de simuladores. Obtencéo de modelos de sistemas
fisicos através de resposta temporal. Estudo de sistemas
eletromecanicos. Uso de pacotes e ferramentas de analise de
sistemas lineares. Propriedades e conceitos basicos 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. Introdug¢ao ao projeto de sistemas
realimentados usando espago de estados. Experimentos de
controle em sistemas fisicos. Propriedades do controle por
realimentagao. Projeto e implementacao de controladores PID.
Levantamento de resposta em freqiiéncia de sistemas fisicos.
Estudo de margens de fase e de ganho. Projeto e
implementagao de controladores utilizando alocagao de pélos
e resposta em freqiiéncia. Simulagées. Introdugao ao controle
digital. Sistemas discretos no tempo e transformada Z.
Amostragem e reconstrugdo de sinais. Sistemas discretos no
tempo em malha aberta. Sistemas discretos no tempo em
malha fechada. Caracteristicas de respostas temporais de
sistemas discretos no tempo. Técnicas para analise de
estabilidade. Alocacao de polos. Estimacao de estados.
Controle linear-quadrético gaussiano. Estudo de casos.
Experimentos de controle digital em sistemas fisicos. Projeto e
implementagao de controladores do tipo dead-bit,
controladores PID. Levantamento de resposta em freqliéncia
de sistemas fisicos. Projeto de controladores utilizando
alocagao de pélos e resposta em freqiiéncia. Simulagdes.

270

Profissional

Descrigao de aplicagdes de robbs. Células de produgao
robotizadas. Configuragdes de manipuladores. Controle de
movimento e trajetdria. Implementagdo de modelamentos de
cinematica e dindmica. Programagao de manipuladores.
Implementagao de controle de posicionamento e trajetoria.
Simuladores.

60

Especifico

Desdobramento em disciplinas

Carga-horaria (horas-aula)




Analise de Sistemas Lineares 60
Laboratério de Analise de Sistemas Lineares 30
Teoria de Controle 60
Laboratério de Teoria de Controle 30
Controle Digital 60
Laboratorio de Controle Digital 30
Robética Industrial

30
Laboratério de Robética Industrial

30

Conteudos optativos

C “horan
arga-horaria Classificacao de

contetudo
(horas-aula)

Sinais continuos e discretos. Sistemas lineares e invariantes no
tempo. Andlise de Fourier de sinais continuos. Andlise de Fourier
de sinais discretos. Filtragem através de sistemas lineares e
invariantes no tempo. Transformada de Laplace e transformada
Z. Amostragem de sinais. Aplicagbes. Representagao de
sistemas por varidveis de estados. Andlise de sistemas descritos
por variaveis de estado. Estabilidade no sentido de Lyapunov.
Observadores de estados. Controle de sistemas descritos por
variaveis de estado. Controle étimo linear-quadratico. Controle
linear-quadratico gaussiano. Modelamento de sistemas fisicos
utilizando representagao por espago de estados. Simulagao e
implementagao de observadores de estados. Simulagéo e
implementacao de controladores por realimentagao de estados.

150 Profissional

Rob6s manipuladores, plataformas moveis e sistemas hibridos.
Robés especiais. Articulagdes rotacionais e translacionais.
Atuadores elétricos. Sensores proprioceptivos e estereoceptivos.
Estratégias de controle em malhas de velocidade e posigao.
Torque computado. Jacobiano numérico. Calibragao de sensores
e atuadores. Experimentos empregando sensores e atuadores
em dispositivos robéticos. Conteldo variavel, cuja oferta deve ser
aprovada, caso a caso, semestralmente pelo Colegiado de
Curso.

120 Especifico

Desdobramento em disciplinas

Carga-horaria (horas-aula)

Sinais e Sistemas

Controle Moderno

Laboratério de Controle Moderno

60

60

30




Sensores e Atuadores para Mecatrénica
Laboratorio de Sensores e Atuadores para Mecatrénica

Tépicos Especiais em Modelagem e Controle de Processos

30

30

60




