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PROGRAMA DE DISCIPLINA

DISCIPLINA: CODIGO:

Tépicos Eng. Controle e Automagao — Introducéo ao Controle de Sist. no Espaco de ENGO007-040
Estados
DEPARTAMENTO RESPONSAVEL : UNIDADE:

| Departamento de Engenharia | Escola de Engenharia |

CARGA HORARIA: CREDITOS: PERIODO: CLASSIFICACAO: PRE-REQUISITOS:

Tedrica: 30 | Prética: 0 02 >6 OoP ELT 009 — Engenharia de
Total: 30 horas-aula Controle
PRE-REQUISITOS DE CONHECIMENTO: CARGA HORARIA ESTIMADA EXTRA-CLASSE:

| Sinais e Sistemas, Nogdes de Controle, Algebra Linear |
EMENTA:

Introducdo ao Controle Realimentado. Representacdo em Espaco de Estados. Dindmica de Sistemas Lineares.
Estabilidade, Controlabilidade e Observabilidade. Forma de resposta dinamica. Observadores Lineares..

OBJETIVOS:

Ao completar o curso, o aluno seré capaz de:

1) Descrever um sistema linear em variavies de estado

2) Determinar a controlabilidade, observabilidade e estabilidade de um sistema linear
3) Projetar controladores com alocacéo de p6los

4) Projetar observadores

METODOLOGIA DE ENSINO:

( X) Aulas Expositivas em Quadro-Negro ( ) Trabalho Pratico Extra-Classe

( X) Utilizacéo de Transparéncias ou Slides ( X) Estudo Dirigido / Listas de Exercicios
( ) Aulas Praticas Demonstrativas () Aulas em Salas de Microcomputadores
( ) Aulas Praticas de Montagem () Outros - Especificar:

( X) Trabalho Teérico Extra-Classe

CRITERIOS DE AVALIACAO:

Prova escrita 40 pontos
Listas de exercicios 10 pontos
Trabalho teérico 5 trabalhos de 10 pontos

Total: 100 pontos.

PROGRAMA:
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1) Representacdo em Espaco de Estados
Nogdo fisica de Estados
Modelagem matematica
Representacdo por diagrama de blocos

2) Dinamica de Sistemas Lineares
Equacdes diferenciais lineares no Espaco de Estados
Propriedades da Matriz de Transi¢cdo de Estados
Solucdo por Transformada de Laplace
Funcdes de Transferéncia e Polindmio Caracteristico
Representacdo no Espaco de Estados: formas Candnicas
Autovalores, Autovetores e diagonalizacdo

3) Estabilidade, Controlabilidade e Observabilidade
Definicéo de Estabilidade
Parametros de Estabilidade e Robustez
Definicbes de Controlabilidade e Observabilidade
Condigdes algébricas para a Controlabilidade e Observabilidade
Variaveis Exdgenas como forma de modelar perturbacées

4) Forma de resposta dindmica
Projeto de reguladores SISO
Sistemas Multivariaveis
Perturbacdo persistente e rastreamento
Alocacéo de polos

5) Observadores Lineares
A necessidade de observadores
Estrutura e propriedades
Alocacéo de polos
Estimando a varidvel Exdgena (perturbagéo)
Observadores de ordem reduzida

6) Projeto de compensadores pelo principio da separacéo
O principio da separagdo
Projeto de controladores baseados em observadores
Robustez (efeitos de erro de modelagem)
A escolha da dindmica dos observadores
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