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Introducdo aos sistemas a tempo discreto e representacdo matematica (Transformada Z, equagdes a diferengas, espago de
estado). Sistemas discretos em malha aberta e em malha fechada. Resposta temporal e técnicas de analise de estabilidade de
sistemas discretos. Projeto de controladores digitais. Controle 6timo linear-quadratico. Efeitos de quantizagdo. Implantacdo
de sistemas de controle e automacgdo industrial. Critérios de desempenho, caracterizagdo e sintonia de controladores
industriais.

OBJETIVOS

Ao final do curso o aluno serd capaz de compreender os conceitos fundamentais da teoria do controle moderno aplicada aos
sistemas a tempo discreto.

CONTEUDO PROGRAMATICO T P

1 - Introdugao:
Definicbes e conceitos em controle de sistemas a tempo discreto: Malha Aberta, Malha Fechada, e 02 0
realimentacgdo de sinais.

2 — Representagdo matematica de sistemas a tempo discreto:
Transformada Z e propriedades; Transformada Z inversa; Equa¢bes a diferencgas: representagdo e 08 0
solugdes; Diagramas de simulagdo e de Fluxo de Sinal; Espago de Estados; Fungdo de Transferéncia.

3 — Amostragem e reconstrugdo de sinais continuos no tempo:
Sistemas de controle amostrados; Amostrador ideal; Transformada Estrela: propriedades, analise 08 0
espectral e relagdo com transformada Z; Reconstrucdo de sinais amostrados.

4 - Sistemas de controle a malha aberta (MA) a tempo discreto:
Funcdo de transferéncia pulsada; Filtros digitais em sistemas de controle a MA; Sistemas com atraso de 10 0
tempo: Transformada Z modificada; Modelos em espaco de estados.

5 — Sistemas de controle a malha fechada (MF) a tempo discreto:
Influéncia da posicdo do amostrador e do reconstrutor do sinal; Procedimento para analise da relagao 08 0
entrada/saida.

6 — Caracteristicas da resposta de sistemas a tempo discreto:
Resposta temporal: comparacgdo sistemas de 12 e 22 ordens a tempo continuo e discreto; Equagao 10 0
caracteristica; Mapeamento plano S no plano Z; Regime permanente: andlise de erro.

7 — Técnicas de andlise de estabilidade a tempo discreto:
Conceito de estabilidade; Transformacgdo Bilinear; Critério de Routh-Hurwitz; Teste de Jury; Lugar das 12 0
Raizes; Critério de Nyquist; Diagrama de Bode; Andlise da resposta em frequéncia.

8 — Projeto de Controladores Digitais:
Especificacdes de projeto; Sintese de compensadores no plano Z e na frequéncia: avango, atraso, 14 0
avancgo-atraso; Implementagdo numérica de integradores e diferenciadores. Projeto PID.

TOTAL: 72 0
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METODOLOGIA DE ENSINO

A metodologia de ensino sera baseada em aulas expositivas, simulages computacionais, videoaulas dos contetudos e de

exercicios no canal do youtube do docente, e trabalhos em grupo.

CONTROLE DE FREQUENCIA E CRITERIOS DE AVALIAGAO

Os alunos serdo avaliados por trés provas tedricas e por trabalhos em grupo, como segue:
e Prova P,, abrangendo os itens de 01 a 03 da ementa, sem consulta. Valor: 30 pontos;
e Prova P,, abrangendo os itens 04 a 06 da ementa, sem consulta. Valor: 30 pontos;
e Prova P;, abrangendo os itens de 07 e 08 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 08), sem consulta. Valor: 30 pontos.

Outras informacgdes: Portal Intranet da unidade curricular. O controle de frequéncia se dard por meio de chamada nominal
dos discentes ao final da aula e/ou coleta de assinaturas em lista de alunos da disciplina.
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