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Informacoes gerais do curso

Sala Telefone e-mail

Bruno Angélico C2-12 3091-5427 angelico@lac.usp.br



Bibliografia do curso

Apostila do curso:

“Laboratdrio de Controle”, 2015 (a mesma do ano passado).

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 (A1 e A2).
* Nao ha prova substitutiva.

 Havera 10 experiéncias e 3 relatorios associados a elas.
A meédia de relatorios € dada por:

(Rl +R2 + R;)

; S6+S?+S8 T1+T2+T3+75+T6+T?+T8
R =07 g +o,z( ) )

+0,1( 5

Onde S: preparacao
T: apresentacao de resultados

* A nota final sera dada por:
R+ A1+ A2

M =
3




Programa de experiéncias

10 experiéncias:

Experiéncia 1: Familiarizacdo com o equipamento - |
Experiéncia 2: Familiarizacdao 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




S

uema geral do curso de Laboratorio
de Controle

% Exp. 1 Familiarizacido com o equipamento - I Primeira apresentacido do laboratdrio. Nesta experiéncia
* . . P
l;é' Consiste na apresentagio dos equipamentos e um  primeiro modelo (fenomenolégico) para o
o E programas de computador disponiveis e mnas servomecanismo € obtido.
E instrugdes para sua utilizacdo. Como parte das e i N o
Z= . S ) .. NExp.2 Familiarizagdo com o equipamento - IT Apresentacdo dos programas de computador utilizados no
£ 3 atividades iniciais do curso, um modelo preliminar laboratrio
s para o servomecanismo ¢ obtido. '
=
=
= oy : : . Exp. 3 Identificacéio I: Resposta em freqiiéncia Obtencéo de um modelo (entrada/saida) no dominio da
*% Sdo utilizadas técnicas diferentes para a obtencdo P2 e Spostz quencia freqs R (entrada/saida) ‘
= 53:)‘ de modelos matematicos de trabalho para o fequencia.
Bo servomecanismo. Os modelos obtidos nessa parte . N - : a1 .
5 > i o s T > 358 P Exp. 4 | Identificacdo II: Respostas a degrau e modelagem | Obtencdo de modelos lineares e ndo-linear (entrada/saida)
% = do curso serdo utilizados para projeto de nio-linear no dominio do tempo
As va-i controladores e andlise de desempenho (via
=) simulacdo computacional) na parte final do curso.
=
Exp. 5 Controle proporcional Primeiros sistemas bésicos de controle. Sdo analisados
controladores proporcionais de velocidade e posigdo.
Exp. 6 Controle de posi¢do com realimentagao auxiliar de | Um controlador de posicdo que visa obter um
velocidade desempenho superior em comparagio ao controle
proporcional simples
Exp. 7 Controle de posicdo com compensador por avanco | Uma introducdo ao uso de compensadores. O objetivo €
Nesta parte do curso diversas abordagens e de fase analisar o emprego do compensador de avanco para
_ E possibilidades para o controle do servomecanismo controle de posigio.
E o s@o exploradas. Sdo implementados controladores
B ﬁ de velocidade e posi¢io com diferentes objetivos ¢ | Exp. 8 [ Confrole de velocidade com compensador PI Um outro tipo de compensador. utilizado para controle de
= % especificacdes. A aplicacdo de diferentes técnicas velocidade.
o de projeto e comparagdes entre elas constituem-se ‘ . 3 N )
o o i i Exp. 9 Controladores PID: Abordagem pratica Uma breve introducdo ac uso dos controladores mais
no principal objetivo desta parte do curso. = ; C ) .
populares dentro da Industria, projetados e analisados
segundo os métodos comumente empregados no meio
industrial.
Exp. 10 | Atraso de transporte e controlador de modelo interno | Uma introducdo a técnica de controladores de modelo

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!!

2a.feira 3afeira Sa.feira ta.feira

F Fialho B. Angélico R Margues D. Colon
08/08 - Exp.1 02/08 - Exp.1 11/08 - Exp.1 12/08 - Exp.1
15/08 - Exp .2 16/08 - Exp.2 18/08 - Exp .2 19/08 - Exp.2
22/08 - Exp 3 23/08 -Exp3 2508 - Exp 3 26/08 - Exp3
29/08 - Exp 4 30/08 -Exp4 | 01/09-Exp4 | 02/09-Exp4

nio havera aulas (semana da patria)
05109 0609 0B0% 0909

nio havera aulas (primeira semana de provas)

12109 13/00 15109 1609
reposicies
10/09 20009 2200 23008
26/00 - Exp.5 27/09 -Exp.5 29/09 - Exp.5 30/09 -Exp.5
03/10-Exp6 | 04/10-Exp6 | 06/10-Exp6 | 07/10-Expb
10/10 - Exp.7 11710 - Exp.7 13/10 - Exp.7 14/10 - Exp.7
17/10-Exp 8 | 18/10-Exp8 | 20/10-Exp8 fa AVAL
2110
PRIMEIRA AVALIACAO feriado
2410 2510 2710 28710
31710 - Exp @ 01/11 - Exp 9 03/11 - Exp @ 04/11 - Exp 8
07/11 -Exp.10 | 08/11 - Exp.10 | 10/11 - Exp.10 | 11/11-Exp 9
feriado feriado reposicoes 18/11 - Exp.10
1411 15/11 1711
reposicies
7111 75711 2411 25011
SEGUNDA AVALIACAO
2811 20/11 0L12 02712




Entrega de documentos

Exp. | preparagao resultados relatorios
1 - -
2 - 1 item: modelo Exp.1
3 - 1 item: modelo revisado
4 - 1 item: modelo Exp. 3
5 - - Modelo do Servomecanismo
6 3 itens 2 itens: respostas ao degrau

(posicao/velocidade) Exp. 5

7 2 itens 1 item: respostas ao degrau Exp. 6
8 6 itens -
9 - 2 itens:

resposta ao degrau Exp. 7
resposta ao degrau Exp. 8

10 1 item -
Final | - - Controle de Posigao:
do Controle de Velocidade
curso

Tabela 2: Entrega de documentos




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 relatoérios
deverao ocorrer em:

—27/09 ->R1
—22/11 ->R2 e R3


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

Informacoes gerais do curso

* O arquivo Informacoes gerais PTC2512 2016
esta disponivel no moodle USP da disciplina.

£ Administragdo

% Administracdo do ambiente ~
# Desativar edicdo
» Seletor de atividades
desabilitado

4% Editar configuracdes

Usuarios ~
Y Filtros

Relatdrios ~
Bf Motas

Configuracdeo do Livro de

Disciplinas » *

W= Forum de noticias »*

@ Apostila do curso de Laboratério de Controle »*

B InstrucBes gerais para o Laboratério de Controle 4

b b P P

B Manual do modulo Lynx AC1160-VA

Bruno Augusto Angélico .

Desativar edicdo

Editar=
Editar> &
Editar~
Editar~

Editar~

<+ Adicionar uma atividade ou recurso

Editar~

< Adicionar uma atividade ou recurso

11



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




Modelo do servomecanismo
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Placa de aquisicao Lynx
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Figura 3: Painel de conexdes 1 6
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