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DISCIPLINA: Laboratério de Controle Digital de Sistemas | CODIGO: 7CECOM.072
Dinamicos

Validade: a partir do 1° Semestre de 2009

Carga Horéria: Total: 30H/A — 25 Horas Semanal: 02 aulas Créditos: 02
Modalidade: Pratica

Classificacdo do Conteudo pelas DCN: Profissional

Ementa:

Praticas em laboratorio dos temas e tdpicos abordados na disciplina “Controle Digital
de Sistemas Dinamicos”, com énfase na modelagem, projeto, implementacdo e
andlise de desempenho de sistemas de controle; utilizacdo de softwares de apoio a
modelagem, projeto e simulacdo computacional de sistemas de controle, e.g.,
MATLAB ou similar.

Curso Periodo Eixo Natureza
Sistemas e Processos
Engenharia de Computacao 7° Produtivos Obrigatoria

Departamento: Departamento de Computacédo e Construcao Civil (DCCTIM)

INTERDISCIPLINARIEDADES

Pré-requisitos

Controle de Sistemas Dindmicos

Laboratorio de Controle de Sistemas Dinamicos

Co-requisitos

Controle Digital de Sistemas Dinamicos

Disciplinas para as quais é pré-requisito / co-requisito

Objetivos: A disciplina devera possibilitar ao estudante

1 [Conhecer os fundamentos tedricos e praticos do controle digital de sistemas dinamicos
visando capacitar o aluno para a modelagem e implementacédo de tais sistemas.

2 | Conhecer e exercitar 0 uso de softwares de apoio & modelagem, projeto e simulagéo
computacional de sistemas digitais de controle.

Unidades de ensino Carga-horaria
horas
1 |INTRODUCAO A SIMULACAO E MODELAGEM COMPUTACIONAL 4

DE SISTEMAS DINAMICOS

- Introducdo ao MATLAB: ferramenta de simulag¢é@o e processamento
simbdlico.

- Programacéo eficiente em MATLAB.

- Utilizacdo de ferramenta de processamento simbélico em controle
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(representacdo funcdes de transferéncia, polos, zeros, etc).

TRANSFORMADA Z e Representacao por Variaveis de Estado 6
- Solucdo de equacdes de diferencas: utilizacdo de métodos
iterativos, fracbes parciais e convolugdo em ferramentas
computacionais.

- Representacao por variaveis de estado: obtencao de auto valores e
auto vetores, funcbes de transferéncia e solucdo de equacdes de
estado utilizando o MATLAB.

AMOSTRAGEM E RECONSTRUCAO DE SINAIS 4
- Obtencdo de modelos digitais a partir de modelos analégicos
utilizando MATLAB.

SISTEMAS EM TEMPO DISCRETO 4
- Simulacao de controladores digitais.
- Andlise da resposta de sistemas amostrados.

ESTABILIDADE DE SISTEMAS AMOSTRADOS 6
- Andlise de estabilidade utilizando ferramenta de simulacdo e
processamento simbdlico.

- Obtendo o lugar das raizes e diagramas de Bode.

TECNICAS DE COMPENSACAO 6
- Projeto de controladores utilizando ferramenta de simulacdo e
processamento simbdlico.

Total 30
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