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EMENTA

Fundamentos do controle automatico: sistema de controle geral, caracteristicas dos sistemas realimentados (tipos
de controle). Andlise e projeto de sistemas de controle pelos métodos convencionais. Dinamica dos sistemas de
controle. Critério de estabilidade de Routh. Andlise de erro em regime estacionario. Introducéo a otimizacao de
sistemas. Analise pelo lugar das raizes. Andlise pela resposta em freqiiéncia. Técnicas de projeto e compensacéo
de sistemas de controle. Aulas praticas em laboratério

OBJETIVOS

Conceder ao aluno formacéo basica nos conceitos fundamentais da teoria de controle classico.

CONTEUDO PROGRAMATICO

1 - Introducdo aos Sistemas de Controle

Introducdo. Exemplos de Sistemas de Controle. Controle Malha Fechada e controle malha aberta. Projeto e
Compensacao de Sistemas de Controle.

2 — Anélise da Resposta Transitério e de Regime Estacionario:

Sistemas de primeira ordem. Sistemas de segunda ordem. Sistemas de ordem superior. Critério de Estabilidade
de Routh. Efeitos das a¢Bes de controle intregral e derivativo nos sistemas. Analise da resposta com o
MATLAB.

3 — Anélise e projeto de sistemas pelo método do lugar das raizes.

Graéfico do lugar das raizes. Abordagem do lugar das raizes no projeto de sistemas de controle. Compensacao
por avanco de fase. Compensacéo por atraso de fase. Compensacédo por atraso e avanco de fase.

4 — Anédlise e projeto de sistemas de controle pelo método de resposta em frequéncia.

Diagrama de bode. Diagramas polares. Critério de estabilidade de Nyquist. Analise de estabilidade.
Compensacéo por avanco de fase. Compensacéo por atraso de fase. Compensacgéao por atraso e avanco de fase.

5 — Controladores PID

Regras de Sintonia. Projeto de controladores PID pela resposta em frequencia. Projeto de controladores PID com
abordagem de otimizacdo computacional.

6 — Analise de Sistemas de Controle no espago de estados
Introducdo a andlise de sistemas de controle em espaco de estados.

METODOLOGIA DE ENSINO

O oferecimento da unidade curricular ocorrerda em condi¢cbes de seguranca, sem contato fisico entre os
envolvidos.

O curso terd como base as plataformas: Gsuite, da empresa Google, e o portal didatico (moodle), disponibilizado
pela UFSJ, sem 6nus para a UFSJ e para o discente. O convite para participar do curso no Google Class Room
sera publicado no Portal Didatico da UFSJ junto com o plano de ensino.

As aulas expositivas serdo feitas principalmente com apresentacdo de slides, videos e simulagbes
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computacionais.
Foram programadas 24 horas aula de atividades sincronas, com foco no esclarecimento de dividas. As

atividades sincronas poderédo ser gravadas e disponibilizadas aos demais discentes, caso necessario.

Foram previstas 48 horas aula de atividades assincronas, com foco em video aulas, estudos dirigidos, leitura
orientada, desenvolvimento de projetos e exercicios individuais.

As provas serdo via portal didatico combinadas com antecedéncia com os alunos.

Outras informacdes: Portal Intranet.

CRITERIOS DE AVALIACAO

Os alunos seréo avaliados por duas provas teéricas e por trabalhos, como segue:
e Prova P1, abrangendo os itens de 01 e 02 da ementa, sem consulta. Valor: 30 pontos;
e Prova P2, abrangendo os itens 03 a 05 da ementa, sem consulta. Valor: 30 pontos;
e Prova Ps, abrangendo os itens 06 a 09 da ementa, sem consulta. Valor: 30 pontos;
e Trabalhos individuais e/ou em grupo sobre os itens da ementa. Valor: 10 pontos;

e Prova Substitutiva (itens 01 a 09), sem consulta. Valor: 30 pontos.

CONTROLE DE FREQUENCIA

Em cada aula sera proposto uma atividade a ser desenvolvida pelo discente, que sera entregue posteriormente,
que sera contabilizado como presenca.
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