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	OBJETIVOS GERAIS
Proporcionar ao estudante de Engenharia de Computação as técnicas fundamentais para o projeto e implementação de sistemas analógicos e digitais de controle automático.


	EMENTA
Introdução aos problemas de controle. Método do Lugar Geométrico das Raízes. Controladores PID e Avanço-Atraso. Aproximação digital de Funções de Transferência contínuas. Implementação de controladores digitais. Projeto de controladores utilizando o Lugar Geométrico da Raízes. Projeto de sistemas de controle usando o Espaço de Estados. Projeto de controladores digitais.


	PROGRAMA
1. Introdução aos problemas de controle

2. Método do Lugar Geométrico das Raízes

· Conceito

· Regras para traçado

· Aplicações

3. Controladores PID e Avanço-Atraso

4. Aproximação digital de Funções de Transferência contínuas

· Métodos Forward, Backward e Bilinear
· Método da invariância ao degrau

5. Implementação de controladores digitais

· Aspectos operacionais e numéricos

· Pré-filtragem e atraso computacional

· Realização de controladores digitais

6. Projeto de controladores P-I-D e Avanço/Atraso utilizando o Lugar Geométrico das Raízes

7. Projeto de sistemas de controle usando o Espaço de Estados

· Realimentação de estado

· Observadores de estado de ordem completa

· Realimentação em conjunto com observação de estado

· Seguidores de referência

8. Projeto de Controladores Digitais

· Deadbeat

· Alocação de pólos

· Introdução ao Controle Ótimo

· Introdução ao Controle Adaptativo


	METODOLOGIA
Ensino:SYMBOL 183 \f "Symbol" \s 10 \h
aulas teóricas, práticas e trabalhos usando ferramentas computacionais.

Avaliação:SYMBOL 183 \f "Symbol" \s 10 \h exames escritos e trabalhos computacionais

Data das avaliações:

SYMBOL 183 \f "Symbol" \s 10 \h
12.11.02 - 1ª avaliação

SYMBOL 183 \f "Symbol" \s 10 \h
19.12.02 - 2ª avaliação

SYMBOL 183 \f "Symbol" \s 10 \h
30.01.03 - 3ª avaliação

SYMBOL 183 \f "Symbol" \s 10 \h
06.02.03 - avaliação final
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