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Bibliografia do curso

Apostila do curso:

“Laboratdrio de Controle”, 2017 (LABCTRL - Apostila - 2017a).

Referéncias basicas:

Ao final da descricao de cada experiéncia na apostila do Laboratdrio de Controle,
sempre ha uma lista de bibliografias Uteis a compreensao da experiéncia a ser
realizada. Nao deixem de consulta-las.




Disciplina em aula

A tolerancia maxima para chegada em atraso no laboratorio sem
que o aluno seja punido com falta é de 15 min.

Entre 15 min e 30 min, o aluno tera permissao para executar a
experiéncia, mesmo sendo considerado ausente no controle de
presencas.

Acima de 30 min de atraso, o aluno sera impedido de participar do
laboratorio, sem prejuizo de outras medidas disciplinares.

Espera-se que os alunos permanecam em sala durante toda a
duracao do laboratodrio. Saidas ocasionais de curta duracao serao
toleradas, mas a auséncia por longos intervalos, nao. Medidas disci-
plinares poderao ser aplicadas.



Avaliacao

Havera duas avaliacdes ao longo do semestre
(atividades praticas em grupo — Al e A2).

A média final sera:

R+A Al1+A2 R1.K1+R2.K2+R3.K3
M=—A=—R=
2 2 3
K1: referente ao primeiro relatério (Modelo do Servomecanismo). Se T1, T2 e T3

forem entregues e aceitos, K1=1. Cada resultado (T) ndao aceito desconta 0,1 do
coeficiente.
K2: referente ao segundo relatério (Controle de Posicdo). Se T6, T7, T8, S7 e S8

forem entregues e aceitos, K1=1. Cada resultado (T) ndao aceito desconta 0,1 e
cada preparacao (S) ndao aceita desconta 0,2 do coeficiente.

K3: referente ao terceiro relatério (Controle de Velocidade). Se S9 e S10 forem
entregues e aceitas, K1=1. Cada preparacao (S) nao aceita desconta 0,2 do
coeficiente.




Programa de experiéncias

10 experiéncias:

Experiéncia 1: Familiarizacdo com o equipamento - |
Experiéncia 2: Familiarizacao com o equipamento - I
Experiéncia 3: Identificacao |: Resposta em frequéncia
Experiéncia 4: Identificacao Il: Respostas a degrau e modelagem
nao-linear

Experiéncia 5: Controle proporcional

Experiéncia 6: Controle de posicao com realimentacao auxiliar de
velocidade

Experiéncia 7: Controle de posicdo com compensador por avanco
de fase

Experiéncia 8: Controle de velocidade com compensador Pl
Experiéncia 9: Controladores PID: Abordagem pratica

Experiéncia 10: Atraso de transporte e controlador de modelo
interno

—P1

—

— P2




Esqguema geral do curso de Laboratorio

de Controle

interno (velocidade)

E Exp. 1 Conhecendo ¢ modelando a planta Primeira  apresentagio  do  laboratorio.  Nesta
o | Consiste na apresentagiio dos equipamentos ¢ experiéncia um |1'El.l'lli.'1ll'0. m:ﬂt‘]ﬂ (fenomenolégico)
= é programas de computador disponiveis e nas para o servomecanismo ¢ obtido.
= TP T — o —— - arte T ~ .
: = :inhlrugm_‘, W'T'i Hu"l P“lu'i}'i‘_" Como p-al-'tt Exp. 2 Validando o modelo da planta Apresentagio da plataforma computacional usada
= as atividades imciais do curso, um modelo E
o= - L no laboratorio.
= preliminar para o servomecamsmo € obtido.
=
o Sao utilizadas técnicas diferentes para a | Exp. 3 Usando resposta em frequéncia para modelar a | Obtengio de um modelo (entrada/saida) no dominio
’5, obtengdo de modelos matematicos de trabalho planta da frequéncia.
= 5 para o servomecanismo. Os modelos obtidos T " T )
E = nessa parte do curso serio utilizados para Exp. 4 Um moedelo nio linear thenl;.&lm_de um modelo ndo linear (entrada/saida)
é = projeto  de controladores e analise de no dominio do tempo.
ﬁ desempenho (via simulagio computacional)
a na parte final do curso.

Exp. 5 Controle proporcional (posicio e velocidade) Primeiros  sistemas  basicos de  controle.  Sao
considerados  controladores  proporcionals  de
velocidade e posicio.

Exp. 6 Controle PID (posigao) Uma breve introducdo ao uso dos controladores
mais populares dentro da Indistria, projetados e
analisados  segundo  os  métodos  comumente

Nesta parte do curso diversas abordagens e empregados no meio industrial.

possibilidades  para o  controle do § - ) - - -
w servomecanismo  sdo  exploradas.  Sdo Exp. 7 'l'_nn_tmlc de posigio com realimentacio | Um controlador de posico que wvisa obter um
= é implementados controladores de velocidade e auxihar de velocidade desempenho superior em comparagio ao controle
= E posicio  com  diferentes  objetivos e proporcional simples
= % tjr’rH:_cmcu""_""F" ) A aplicagio de diferentes Exp. 8 Controle de posigdo com compensador por | Controle de posigio via compensagdo de avango.

) tecmq_ias de projeto e C(]]‘r.'lp.’-j]'ﬂ!;("]i'i lcntrc elas avango de fase
constituem-se no principal objetive  desta
parte do curso. Exp. 9 Controle de velocidade com compensador PI Um outro tipp de compensador, utilizado para
controle de velocidade.
Exp. 10 | Atraso de transporte e controlador de modelo | Uma introdugio a téemica de controladores de

maodelo interno, especialmente adequada a sistemas
com atraso de transporte. Para esta experiéncia um
atraso de transporte € artificialmente introduzido no
Servomecanismo




Calendario preliminar
de experiéncias

Aulas de reposicao sao
usadas apenas para

repor conteudo, nao
faltas!!

lafeira Ja.feira 4a feira Sa.feira fa.feira
R Margues B. Angélico E Fialko F. Pait D. Colem
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Entrega de documentos

Exp. preparacio resultados anteriores relatorios
1 - -
2 - T,: 1item: modelo Exp.1
3 - Ty : 1 item: modelo revisado na Exp.2
4 - T,: 1item: modelo Exp. 3
5 - - R, : Modelo do Servomecanismo
6 - Te:1 item: respostas ao degrau Exp. 5
7 S5 13 itens T-: 1 item: respostas ao degrau Exp. 6
8 Sg : 2 itens Tg: 1item: respostas ao degrau Exp. 7
9 Sg . 5 itens -
10 Syp: 1item -
Final - - R, : Controle de Posi¢do
do R, : Controle de Velocidade

CUrso




Relatorios

* Os relatorios devem seguir um template
disponivel no moodle USP da disciplina.

* Levando-se em conta as tabelas dos dois
ultimos slides, as entregas dos relatérios
deverao ocorrer em:

—12/09 ->R1
—14/11 ->R2 e R3


../../../4 - Relatórios/Template de Relatórios PTC2512 2015.docx

Informacoes gerais do curso

e O arquivo Informacoes gerais PTC3312 2016
esta disponivel no moodle USP da disciplina.

&« C | & Seguro | https://edisciplinas.usp.br/course/v

ew.php?id=55790

Bruno Augusto

n (= H © A Inicio> Meus Ambientes> PTC3312-2017-T2

Ativar edicdo

£} Administragio I
» Administracdo do ambiente W2 Avisos
#* Editar configuracdes @ Apostila do curso de Laboratério de Controle
& Ativar edicdo M Instrucfies gerais para o Laboratéric de Controle
» Usudrios B Manual do médulo Lynx AC1160-VA
Y Filtros
» Relatorios
# Configuracdo do Livro de Tff'piCO 1

Motas
& Resultado da aprendizagem
» Emblemas Té'piCO P
& Backup
& Restaurar

4 Importar

Topico 3

» Banco de questdes
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Informacoes gerais do curso

* O moodle USP da disciplina contera:
— informacoes gerais do curso;
— apostila de experiéncias;
— documentos dos equipamentos de bancada;
— notas de provas e relatorios;

— e 0 que mais for util para o bom andamento do
curso.



Experiéncia 1 - Familiarizacao com o
equipamento - |
* Objetivo: obter um modelo matematico para

O servomecanismo existente no Laboratorio
de Controle
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Experiéncia 1 - Familiarizacao com o
equipamento - |
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Modelo do servomecanismo
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Placa de aquisicao Lynx
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Figura 1.9 O aplicativo 2C1160 Panel

Figura 3: Painel de conexdes 17
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Figura 3: Painel de conexdes
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