SEM 536 — Sistemas de Controle | - 2017

Prof.: Adriano Almeida Gongalves Siqueira — siqueira@sc.usp.br
Estagiaria PAE: Polyana Ferreira Nunes - polyananunes@usp.br

Descricdo: Fundamentos do controle automético. Funcgéo transferéncia. Analise da
resposta do sistema e especificacdes de desempenho. Analise da estabilidade. Anélise
de erro em regime estacionario. Andalise e projeto de sistemas de controle pelos
métodos convencionais: PID, lugar das raizes e resposta em frequéncia. Técnicas de
projeto e compensacao de sistemas de controle. Aulas préaticas em laboratorio.
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Avaliacdo: A nota final (NF) sera dada por:

NF = (X (NEi*0.3+NPi*0.7) )/2

NEi - Nota dos exercicios e praticas anteriores a prova i.
NPi - Nota da prova i.

Datas das Provas:
P1—-26/10
P2 —30/11
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Programa Preliminar:

Agosto

2 Apresentacéo e Introducéo
3 Transformada de Laplace e Funcdo Transferéncia
9 Resposta no Tempo de Sistemas de 12 e 22 Ordens
10 Especifica¢bes de Desempenho
16 Estabilidade e Critério de Routh
17 Controladores P, Pl e PID
23 Aula no Laboratério de Informatica (meia turma)
24 Aula no Laboratério de Informatica (meia turma)
30 Pratica 1 — Controle de Posicdo de Motor DC
31 Pratica 1 — Controle de Posicdo de Motor DC

Setembro
6 Nao Havera Aula — Semana da Patria
7 N&o Havera Aula — Semana da Patria
13 Pratica 1 — Controle de Posi¢cdo de Motor DC
14 Pratica 1 — Controle de Posi¢cdo de Motor DC
20 Lugar das Raizes
21 Lugar das Raizes — Compensacdo em Avanco e Atraso
27 Aula no Laboratorio de Informatica (meia turma)
28 Aula no Laboratorio de Informatica (meia turma)

Outubro

4 Pratica 2 — Controle de Posi¢cdo de Motor DC
5 Préatica 2 — Controle de Posi¢do de Motor DC
11 Préatica 2 — Controle de Posicdo de Motor DC
12 Nao Havera Aula — Feriado
18 Préatica 2 — Controle de Posicdo de Motor DC
19 Reposta em Frequéncia
25 Exercicios
26 Prova 1

Novembro
1 Margens de Ganho e de Fase/Comp. em Avanco e Atraso
2 Nao Havera Aula — Feriado
8 Critério de Nyquist
9 Pratica 3 — Controle de Velocidade de Motor DC
15 Nao Havera Aula — Feriado
16 Pratica 3 — Controle de Velocidade de Motor DC
22 Pratica 3 — Controle de Velocidade de Motor DC
23 Pratica 3 — Controle de Velocidade de Motor DC
29 Exercicios
30 Prova 2




