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EMENTA 

Fundamentos do controle automático: sistema de controle geral, características dos sistemas realimentados 

(tipos de controle). Análise e projeto de sistemas de controle pelos métodos convencionais. Dinâmica dos sistemas 

de controle. Critério de estabilidade de Routh. Análise de erro em regime estacionário. Introdução à otimização de 

sistemas. Análise pelo lugar das raízes. Análise pela resposta em freqüência. Técnicas de projeto e compensação 

de sistemas de controle. Aulas práticas em laboratório. 

OBJETIVOS 

Conceder ao aluno formação básica nos conceitos fundamentais da teoria de controle clássico. 

CONTEÚDO PROGRAMÁTICO 

1 – Introdução aos Sistemas de Controle 

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

Compensação de Sistemas de Controle. 

2 – Análise da Resposta Transitório e de Regime Estacionário: 

Sistemas de primeira ordem. Sistemas de segunda ordem. Sistemas de ordem superior. Critério de Estabilidade 

de Routh. Efeitos das ações de controle intregral e derivativo nos sistemas. Analise da resposta com o MATLAB. 

3 – Análise e projeto de sistemas pelo método do lugar das raízes. 

Gráfico do lugar das raízes. Abordagem do lugar das raízes no projeto de sistemas de controle. Compensação 

por avanço de fase. Compensação por atraso de fase. Compensação por atraso e avanço de fase. 

  4 – Análise e projeto de sistemas de controle pelo método de resposta em frequência. 

Diagrama de bode. Diagramas polares. Critério de estabilidade de Nyquist. Análise de estabilidade. Compensação 

por avanço de fase. Compensação por atraso de fase. Compensação por atraso e avanço de fase. 

5 – Controladores PID 

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

abordagem de otimização computacional. 

6 – Análise de Sistemas de Controle no espaço de estados 



Introdução à análise de sistemas de controle em espaço de estados. 

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 02 da ementa, sem consulta. Valor: 30 pontos; 

● Prova P2, abrangendo os itens 03 a 05 da ementa, sem consulta. Valor: 30 pontos; 

● Prova P3, abrangendo os itens 06 a 09 da ementa, sem consulta. Valor: 30 pontos; 

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

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

Outras informações: Portal Intranet. 
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