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Propriedades e conceitos bésicos do controle de sistemas dindmicos
em malha fechada.

Projeto de controladores utilizando lugar das raizes.

Projeto de controladores utilizando resposta em frequéncia.

Projeto de controladores utilizando representacdo de estados.
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Contelido Programatico

@ Introducdo: Sistemas dindmicos e problemas de controle; Fungdes de transferéncia
em malha fechada; Especificacdes de projeto: resposta do sistema em malha fe-
chada; Erros em regime; Tipos de controladores e exemplos. (Capitulos 1, 2 e 3 do
Livro texto.)

@ Projetos de Controladores: Método do Lugar das Raizes; Constru¢io do lugar
das raizes; Compensacao dinadmica: P, Pl, PID!, Lead - Lag; Extensdes: lugar
das raizes em fun¢do de outros pardmetros. (Capitulo 4 do Livro texto.)

@ Projeto de Controladores: Método da Resposta em Frequéncia; Estabilidade:
critério de Bode e de Nyquist; Margem de ganho e margem de fase; Resposta em
Frequéncia em malha fechada; Especificagdes de projeto no dominio da Frequéncia;
Compensacdo dinadmica: P, PI, PID, Lead-Lag. (Capitulo 5 do Livro texto.)

@ Projeto de Controladores: Controle por Realimentacao de Estado; Especificacao
dos polos em malha fechada; Realimentacdo de estado; Observador de estado;
Principio da separagdo: controlador = observador + realimentag¢do de estado; In-
trodug¢do ao problema do servomecanismo. (Capitulo 13 do Livro texto.)

@ Introducao ao Controle Digital: Discretizagdo de compensadores dinamicos; Con-
trole digital por realimentagdo de estado; Aspectos praticos de implementagdo.
(Capitulos 10, 11 e 12 do Livro texto.)

!Controle PID é investigado nos Capitulos 6 e 7 do Livro texto.
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Metodologia

Os meios utilizados para garantir que o conteldo programatico serd cumprido sdo:

@ Aulas tedricas expositivas visando abordar conceitos, com exercicios computacionais
de fixag¢do, fazendo o uso de recursos de programag¢do matematica e simulagdo;

@ Uso de ferramentas de apoio on-line (Google Classroom e pédgina da disciplina) para
disponibilizagdo de material didatico e proposicdo de atividades;

@ Aprendizagem baseada em problemas (PBL): Solug3o de exercicios, estudo de casos
e projetos computacionais visando fixacdo do conteldo;

@ Avaliagdes escritas individuais (Provas e Exame).

Infraestrutura e Instalacoes

Sala de aula com projetor e quadro.

Programas computacionais gratuitos Octave (https://octave-online.net/) e
Xcos/Scilab (https://xcos.scilab.in/) voltados para simulagdo e célculo numérico
ou recursos licenciados equivalentes disponibilizados na UNICAMP: Matlab/Simulink.
Plataforma Google Classroom e pagina da disciplina para disponibilizagio de materiais
didaticos, listas e entrega de exercicios.
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Critérios de avaliacdo

O processo de avaliagdo é constituido da média dos exercicios/projetos computacionais propostos
durante as aulas (Mg) e de duas provas escritas (P1 e P») realizadas em dias a serem combi-
nados com os alunos (a priori sdo sugeridas as datas da tabela abaixo). A média (M) do aluno
corresponderd a uma média ponderada desses instrumentos de avaliagdo, calculada como segue:

(3P1 + 3P, + 4ME)
10

M =

ou seja, a Mg corresponde a 40% enquanto P; e P, correspondem a 30% da M.

Estratégias de recuperacao

O aluno que alcancar frequéncia > 75% e obtiver média superior a 2,0 e inferior a 6,0 (2,0 < M <
6,0) podera fazer o exame (E), que englobard todo o contelido ministrado durante o semestre.
Se a nota do Exame for E > 5,0, a média final serd calculada como se segue:

MEF — M + E.
2
Avaliacdes Data
P 16/10
P, 27/11
E 09/12
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