Curso: Engenharia Elétrica — Sistemas Elétricos de Poténcia
Disciplina: Controle Digital

Codigo: TEE-00161
Carga horaria
Teodrica: 60

Pratica: 0

Total: 60

OBJETIVO: FORNECER AOS ALUNOS OS CONCEITOS FUNDAMENTAIS PARA O PROJETO
DE CONTROLADORES DE SISTEMAS LINEARES, NO DOMINIO DISCRETO,
APLICAVEIS A SISTEMAS DE UMA ENTRADA E UMA SAIDA (SISO) COMO
TAMBEM A SISTEMAS MULTIVARIAVEIS

CENTRALIZADAS.

EMENTA:

(MIMO)

EM ESTRATEGIAS

SISTEMAS AMOSTRADOS, TRANSFORMADA Z, GRAMPEADORES,

FUNCOES DE TRANSFERENCIA, DISCRETIZAGAO DO CONTROLADOR

CONTINUO,

ESTABILIDADE,

PROJETO DE CONTROLADORES NO

DOMINIO DISCRETO PARA SISTEMAS SISO E MIMO, IMPLEMENTAGAO
DE SISTEMAS DE CONTROLE DIGITAL.

PRE-REQUISITOS:

o . CONHECIMENTOS DE ANAALISE E PROJETO DE SISTEMAS DE CONTROLE NO
DOMINIO DO TEMPO E DA FREQUENCIA

HABILIDADES E COMPETENCIAS DESENVOLVIDAS:

Numero

Habilidades e Competéncias

Desenvolvida na Disciplina? Marque X
caso seja desenvolvida ou deixe em
branco caso contrario

Aplicar conhecimentos matematicos,
cientificos, tecnoldgicos e
instrumentais a engenharia

X

II

Projetar e conduzir experimentos e
interpretar resultados

II1

Conceber, projetar e analisar
sistemas, produtos e processos

v

Planejar, supervisionar, elaborar e
coordenar projetos e servigos de
engenharia

Identificar, formular e resolver
problemas de engenharia

VI

Desenvolver e/ou utilizar novas
ferramentas e técnicas

VII

Supervisionar a operacao e a
manutengao de sistemas

VIII

Avaliar criticamente a operacado e a
manutengdo de sistemas

IX

Comunicar-se eficientemente nas
formas escrita, oral e grafica

Atuar em equipes multidisciplinares

XI

Compreender e aplicar a ética e
responsabilidade profissionais

XII

Avaliar o impacto das atividades da
engenharia no contexto social e
ambiental




Avaliar a viabilidade econ6mica de

XIII projetos de engenharia

Assumir a postura de permanente

XV busca de atualizacdo profissional

Programa Pleno (60 mddulos)

1.

INTRODUCAO (04 médulos de 50 min)

1.1. Sistemas amostrados (02 modulos);
1.2. Exemplos na Engenharia Elétrica (02 mddulos).

Transformada Z (04 médulos de 50 minutos)

2.1. Propriedades (02 mdédulos);
2.2. Teoremas (02 modulos).

Grampeador (06 mddulos de 50 minutos)

3.1. Grampeador de ordem zero (02 modulos);
3.2. Grampeador de outras ordens (02 médulos);
3.3. Transformada z de grampeadores (02 mddulos).

Funcodes de Transferéncia (06 médulos de 50 minutos)

4.1. Obtencdo de fungdes de transferéncia (02 mddulos);
4.2. Simplificacdo de fungOes de transferéncia (04 mddulos).

Filtros Digitais (04 médulos de 50 minutos)

5.1. Introducdo aos filtros digitais (04 modulos).

Estabilidade (04 médulos de 50 minutos)

6.1. Método de Jury para verificagdo da estabilidade de sistemas discretos (04
madulos).

Controle Digital de Sistemas SISO (12 médulos de 50 minutos)

7.1. Controle em malha aberta e em malha fechada (04 modulos);

7.2. Projeto do controlador por métodos classicos: lugar das raizes no plano z;
proporcional, integral e derivativo (PID) discreto (04 modulos);

7.3. Projeto do controlador por métodos discretos: controle Deadbeat (04 mddulos).

Controle Digital de Sistemas MIMO (12 mddulos de 50 minutos)

8.1. Matriz de transferéncia (04 mddulos);
8.2. Projeto do controlador por alocacdo de polos no dominio discreto (08 médulos).

Implementacao Digital de Sistemas de Controle (08 médulos de 50 minutos)




9.1. Simulacdo de algoritmos (04 modulos);
9.2. Implementacao de algoritmos de controle via computador (04 médulos).

TOTAL DE MODULOS: 60
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