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

Codigo: TEE-00142

Carga horaria

Teorica:

60 Pratica: 0 Total: 60

OBJETIVO: APRESENTACAO DO PROJETO DE SISTEMAS DE CONTROLE NO DOMINIO DO

EMENTA:

TEMPO E DA FREQUENCIA.

INTRODUCAO A PROJETOS DE ~ CONTROLADOR.  PROJETOS  DE
CONTROLADORES UTILIZANDO O METODO DO LUGAR DAS RAIZES E
METODO DE FREQUENCIA. PROJETO DE CONTROLADORES PID. PROJETO DE
CONTROLADORES EM ESPACO DE ESTADOS. INTRODUGAO AO CONTROLE

DIGITAL.

PRE-REQUISITOS:

Conhecimento de andlise de sistemas de controle no dominio do tempo e da

frequéncia

HABILIDADES E COMPETENCIAS DESENVOLVIDAS:

Desenvolvida na Disciplina? Marque X

NUmero Habilidades e Competéncias caso seja desenvolvida ou deixe em
branco caso contrario
Aplicar conhecimentos matematicos,
I cientificos, tecnoldgicos e X
instrumentais a engenharia
Projetar e conduzir experimentos e
II - X
interpretar resultados
Conceber, projetar e analisar
111 . X
sistemas, produtos e processos
Planejar, supervisionar, elaborar e
v coordenar projetos e servigos de X
engenharia
Identificar, formular e resolver
Vv . X
problemas de engenharia
VI Desenvolver e/ou utilizar novas
ferramentas e técnicas
Supervisionar a operagado e a
VII ~ -
manutengao de sistemas
Avaliar criticamente a operagdo e a
VIII = -
manutengao de sistemas
X Comunicar-se eficientemente nas
formas escrita, oral e grafica
X Atuar em equipes multidisciplinares
Compreender e aplicar a ética e
XI o P
responsabilidade profissionais
Avaliar o impacto das atividades da
XII engenharia no contexto social e
ambiental
Avaliar a viabilidade econémica de
XIII : .
projetos de engenharia
XIV Assumir a postura de permanente

busca de atualizacdo profissional




Programa Pleno

1. Introducdo

1.1. Consideracdes Preliminares do Projeto;
1.2. Exemplos e Aplicagdes de Projetos de Controladores.

2. Projeto de Controladores pelo Método do Lugar das Raizes

2.1. Introducdo;

2.2. Cancelamento de pdlos e/ou zeros;

2.3. Pdlo e Zero Dominantes;

2.4. Alteracdo do LR pela adigao de polos e/ou zeros.

3. Projeto de Controladores pela Resposta em Frequéncia

3.1. Introducao;
3.2. Ganho;
3.3. Avanco de Fase, Atraso de Fase e suas combinacoes.

4. Controladores Proporcional, Integral e Derivativo (PID)

4.1. Introducao;

4.2. Sintonia de Controladores PID;

4.3. Controle PID Modificado;

4.4. Exemplos e Aplicagdes de Controladores PID.

5. Projeto de Sistemas de Controle no Espaco de Estados

5.1. Introdugdo;

5.2. Alocagdo de Polos;

5.3. Projeto de Servossistemas;

5.4. Observadores de Estado;

5.5. Sistemas Reguladores com Observadores;

5.6. Servossistemas com Observadores;

5.7. Exemplos e Aplicacdes de Controladores no Espaco de Estados.

6. Introducao ao Controle Discreto

6.1. Introducdo;

6.2. Grampeador de ordem zero;

6.3. Métodos de discretizacdo de controladores no dominio continuo para o discreto;
6.4. Exemplos.

TOTAL DE 60 MODULOS
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