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EMENTA
Classificação  dos  sistemas  de  controle.  Sistemas  de  controle  multivariável.  Formas  canônicas.  Pólos  e
zeros  multivariáveis.  Teorema  da  separação.  Compensação  dinâmica.  Ferramentas  de  análise  e  projeto  de
sistemas  multivariáveis.  Análise  pelos  métodos  de  valor  singular  e  ganho  relativo.  Revisão  de  Espaço  de
estados,  solução  das  equações  de  estados.  Matriz  exponencial.  Discretização.  Relação  entre  a
representação  por  variáveis  de  estado  e  a  Matriz  Função  de  Transferência;  Realimentação  de  estados,
controlabilidade,  observabilidade,  projeto  do  estimador.  Alocação  de  pólos.  Estimadores,  estimadores  de
ordem  reduzida,  entradas  de  referência.  Controle  Integral.  Controle  baseado  no  observador.  Controle
Ótimo. Aplicações a processos físicos multivariáveis.

OBJETIVOS
Proporcionar  ao  aluno  conhecimentos  básicos  nas  técnicas  de  controle  para  sistemas  multivariável,
usando abordagens no domínio do tempo e da frequência.

CONTEÚDO PROGRAMÁTICO
1 – Representação de sistemas:
Linearização.  Espaços  de  Estados.  Solução  das  equações  de  estado.  Matriz  exponencial.  Discretização.
Realizações.  Equivalência  entre  Equações  de  estado.  Relação  entre  variáveis  de  estado  e  Função  de
Transferência;
2 – Sistemas Multivariáveis:
Classificação dos sistemas de controle. Sistemas de controle multivariável. Formas canônicas. Polos e zeros
multivariáveis. Controlabilidade e observabilidade;
3 – Estabilidade em sistemas multivariáveis:
Conceito de estabilidade baseado em entrada-saída. Estabilidade por Lyapunov;
4 – Características de sistemas de controle multivariáveis:
Ferramentas de análise e projeto de sistemas multivariáveis. Análise pelos métodos de valor singular e ganho
relativo;
5 – Realizações:
Realização mínima e frações coprimas. Realizações balanceadas.
6 – Projeto de estimadores de estado;
7 – Controle baseado em observador;
8 – Teorema da separação;
9 – Introdução ao conceito de separação dinâmica;
10 – Controle ótimo.

METODOLOGIA DE ENSINO
Aulas expositivas no quadro, apresentação de slides e simulações computacionais.



CRITÉRIOS DE AVALIAÇÃO

Os alunos serão avaliados por duas provas teóricas e por trabalhos em grupo, como segue:

 Prova P1, abrangendo os itens de 01 e 05 da ementa, sem consulta. Valor: 30 pontos;

 Prova P2, abrangendo os itens 06 a 10 da ementa, sem consulta. Valor: 30 pontos;

 Trabalhos T1, abrangendo os itens 01 a 05 da ementa. Valor: 15 pontos;

 Trabalhos T2, abrangendo os itens 06 a 10 da ementa. Valor: 15 pontos;

 Trabalhos individuais e/ou em grupo sobre os itens da ementa. Valor: 10 pontos;

 Prova Substitutiva (itens 01 a 10), sem consulta. Valor: 30 pontos.

Outras informações: Portal Intranet.
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