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PRE-REQUISITOS: CO-REQUISITOS:
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OBJETIVOS:

- Fornecer técnicas de analise e sintese rslacionadas ao desempenho de sistemas de controle

digitaie, além de motivar o projeto de obzervadores dizeretos,

EMENTA:
{ - Amostragem 2 atua¢ao em sistemas de tempo continuo

Transtormada Z - Zistemas dindmicos discrstos
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TV - Controle linear discreio

V - Observadores discretos
V1 - Experidneias de lsboratorio




DISCIPLINA: SISTEMAS DE CONTROLE DIGITAL (5CD)
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IINTDADES DE ENETNO

- AMOSTRAGEM E ATUAGAO EM SISTEMAL DE TEMPO CONTINUO

1.1 - Introdugao

1.2 - Sistemas de conrole digital

1.3 - Quantizagdo e codificagdo

1.4 - Aquisig#o de dados. conversao ¢ sistemas de distribuigao

2 - TRANSFORMADA 7 - SISTEMAS DINAMICOS DIECRETOS

2

.1 - A transformada Z
.2 - Propriedades importantes ¢ teoremas da transformada Z
2.3 - A transformada Z inversa

I

7.4 - Sistemas de controle de tempo discreto e amostragem
2.5 - Reconstrugdo de sinais

2.6 - Fungéo de transferéncia pulsada

2.7 - Analise em espaco d2 estados

2.7 1 - Representagfio em espaco de esmado de sistemas de tempo discreto

2.7.2 - Solugdio das equages de estado de tempo discreto
2.7.3 - Matriz de transferencia pulsada
2.7.4 - Discretizacao de equagées de estado de tempo continue

3 - CONTROLE LINEAR DISCRETO

3.1 - Mapeamento do plane s no plano £

3.2 - Analise de estabilidade de sistemas em maiha fechada no dominio Z
3 3 - Transformagio bilinear

3.4 - Andlise da resposta do sistema em regime permanente e transitorio
3.5 - Lugar das raizes

- CONTROLE DISCRETO

1.1 - Proporeional, integral = derivative e per realimentagdo de estados
4.2 - Meétodo do lugar das raizes

4.3 - Utilizacao do diagrama de Bode

4.4 - Projeto por aloengan d= polos por raalimantagao da extados

4.5 - Resposta deadbeat
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s - OBSERVADORES DISCRETOCS
5.1 - Controlabilidade ¢ observabilidade
5.2 - Projeto de observadores
5 3 - Ffeitos na dinamica da malha-techada
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