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PLANO DE TRABALHO PARA ESTAGIO DE DOCENCIA - 2023/1

Dados da disciplina

Nome: Sistemas de Controle

Codigo:DASS5317

Curso: Engenharia de Produc¢ao Elétrica

Professor(es): Nestor Roqueiro

E-mail(s): Nestor.roqueiro@ufsc.br

Créditos: 6

Carga horaria: 6

Horario(s): Tergas feiras 10-12, Quartas feiras 8-10, Quintas feiras 10-12

N° de vagas para estagio docéncia: 1

Objetivo do estagio

O estagiario na disciplina devera supervisionar as atividades de laboratorio da
disciplina a serem realizadas no LIICT. As atividades especificas serdo explanacao de
duvidas nos roteiros de experiéncias de laboratorio, e acompanhamento e avaliacdo
individual de discentes que realizem as praticas de laboratério. As avaliagdes sao
individuais, orais, com base nas atividades realizadas. Desta forma o estagiario tera
possibilidade de aprender alguns elementos da atividade docente, a saber, explanacao
de duvidas tedricas e de implementagdo de solugdes computacionais, e processo de
avaliacdo com elaboragdo de questodes e analise de respostas dos discentes.

Ementa da disciplina

Teoria: Apresentacdo e defini¢do do problema de controle de sistemas; analise de
sistemas de controle continuos e discretos em regime permanente: precisao e
sensibilidade;

estabilidade de sistemas de controle continuos e discretos: métodos de RouthHurwitz,
Jury, Nyquist e Bode; estruturas basicas de controladores; projeto de

controladores

continuos e discretos: método de Ziegler-Nichols, projeto usando o lugar das raizes,
projeto usando métodos freqiiéncias. Exemplos de aplicacdes.

Laboratério: Andlise de sistemas continuos e discretos. Resposta de sistemas,
precisdo e sensibilidade. Analise de estabilidade. Projeto de controladores usando
lugar das raizes. Projeto de controladores usando métodos frequenciais. Sintonia de
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controladores PID usando Ziegler-Nichols. Projeto de controladores: casos continuos
e discretos.

Plano de atividades

Parte Teorica:

Introducdo Apresentacdo da disciplina. Abrangéncia dos problemas de controle.
Importancia da realimentacdo e ferramentas de projeto.. Modelos dindmicos Modelos
de sistemas mecanicos, hidraulicos e elétricos. Linearizacao. Exemplos. Resposta
dinamica Revisao de transformada de Laplace e de funcdes de transferéncia.
Diagramas de blocos. Influéncia de pélos e zeros na resposta. Especificacdes da
resposta temporal. Estabilidade. Exemplos. Propriedades basicas da realimentacao
Andlise da realimentagdo. Definicdo de erros. Controle de posicao e velocidade.
Controladores do tipo P, PD e PID. Tipos de sistema. Implementacao digital de
controladores. Exemplos.. Projeto de controladores pelo método do lugar das raizes
Propriedades. Técnicas para tragado do lugar das raizes. Aplicacdo do método no
projeto de controladores. Sele¢do de parametros do controlador. Compensacao
dinamica. Exemplos de projeto e extensao do método.. Projeto de controladores pelo
método da resposta em freqii€éncia Resposta em freqiiéncia. Método de Bode e de
Nyquist. Margem de estabilidade. Relagdo entre fase e ganho. Resposta em freqii€éncia
em malha fechada. Compensacao. Exemplos de projeto. Controle digital Digitalizacao.
Andlise dinamica de sistemas discretos. Projeto de controladores digitais. Exemplos de
projeto.

Parte Pratica:

Laboratorio 1: Simulagao de sistemas Simulagao

Laboratoério 2: Linearizacdo Simulagdo

Laboratorio 3: Identificagdo de sistemas de primeira ordem Simulagao

Laboratorio 4: Resposta dindmica Simulagao

Laboratorio 5: Efeitos de polos e zeros na resposta

Laboratorio 6: Identificagao de um sistema real

Laboratorio 7: Motor DC em malha fechada — controle de posicao Simulagao
Laboratorio 8: Andlise pelo lugar das raizes Simulacdo

Laboratorio 9-10: Projeto no lugar raizes

Laboratorio 11: Analise pelos diagramas de Bode e Nyquist

Laboratorio 12: Projeto de Controladores pelo diagrama de Bode

Laboratorio 12: Digitalizagdo de controladores analogicos
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