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EMENTA

Classificagdo dos sistemas de controle. Sistemas de controle multivaridvel. Formas canénicas. Pdlos e zeros
multivaridveis. Teorema da separa¢do. Compensagdo dindmica. Ferramentas de andlise e projeto de
sistemas multivaridveis. Andlise pelos métodos de valor singular e ganho relativo. RevisGo de Espaco de
estados, solu¢do das equacbes de estados. Matriz exponencial. Discretizagdo. RelacGo entre a
representacdo por varidveis de estado e a Matriz Fungcdo de Transferéncia; Realimentagdo de estados,
controlabilidade, observabilidade, projeto do estimador. Alocagdo de pdlos. Estimadores, estimadores de
ordem reduzida, entradas de referéncia. Controle Integral. Controle baseado no observador. Controle
Otimo. AplicagBes a processos fisicos multivaridveis.

OBJETIVOS

Proporcionar ao aluno conhecimentos bdsicos nas técnicas de controle para sistemas multivaridvel, usando
abordagens no dominio do tempo e da frequéncia.

CONTEUDO PROGRAMATICO

1 — Representacdo de sistemas: Linearizacdo. Espacos de Estados. Solucdo das equacgdes de estado. Matriz
exponencial. Discretizacdo. Realiza¢Oes. Equivaléncia entre Equacdes de estado. Relacdo entre varidveis de
estado e Funcdo de Transferéncia; 2 — Sistemas Multivaridveis: Classificacdo dos sistemas de controle.
Sistemas de controle multivariavel. Formas canonicas. Polos e zeros multivaridveis. Controlabilidade e
observabilidade; 3 — Estabilidade em sistemas multivaridveis: Conceito de estabilidade baseado em
entrada-saida. Estabilidade por Lyapunov; 4 — Caracteristicas de sistemas de controle multivariaveis:
Ferramentas de andlise e projeto de sistemas multivaridveis. Andlise pelos métodos de valor singular e
ganho relativo; 5 — Realiza¢bes: Realizagdo minima e fragdes coprimas. Realizagbes balanceadas. 6 —
Projeto de estimadores de estado; 7 — Controle baseado em observador; 8 — Teorema da separagdo; 9 —
Introducdo ao conceito de separag¢ao dinamica; 10 — Controle 6timo.

METODOLOGIA DE ENSINO

Aulas expositivas no quadro, apresentacao de slides e simulagdes computacionais.

CONTROLE DE FREQUENCIA E CRITERIOS DE AVALIACAO

Os alunos serao avaliados por duas provas tedricas e por trabalhos em grupo, como segue: ¢ Trabalhos
T1, abrangendo os itens 01 a 02 da ementa. Valor: 33 pontos; ® Trabalhos T2, abrangendo os itens 03 a 05
da ementa. Valor: 33 pontos; ¢ Trabalhos T3, abrangendo os itens 06 a 10 da ementa. Valor: 34 pontos;
Prova Substitutiva (itens 01 a 10), sem consulta. Valor: 33 pontos. Outras informacdes: Portal Intranet.

O controle de frequéncia se dard por meio de lista de presenga que devera ser assinada pelos alunos durante as
aulas presenciais.
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