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4 créd.

4 créd.

4 cred

5 créd

-modelagem de sistemas mecanicos

-corpos rigidos no plano
-Newton-Euler
-EDNL

-modelagem de sistemas mecanicos

-corpos rigidos no plano e espaco
-Equacdes de Lagrange
-EDNL/Scilab/Scicos

-sistemas eletromecanicos
-sistemas fluidicos (hidr./pneu.)

-téermicos

-EDNL

-Linearizacao-> EDO

-resposta no tempo e frequéncia
- Bode, Nyquist

-IntegracOes numericas(Scilab)
- Espaco de Estado




4 créd. Teor.+1créd. Lab.

4 créd.




4 créd.

5 créd

4 cred

-Espaco de Estado
-Alocacao

-LQ

-Seguidores
-Observadores
-Controle Classico
-Compensadores

-controle
classico




PME 2341: Vibracoes

1.balanceamento de rotores

2.vibracao de sistemas com 1 grau de liberdade,
frequéncia natural, resposta transitoria
3.resposta em frequéncia

4.vibracoes forcadas

5.sistemas com dois ou mais graus de liberdade
6.transmissao e isolamento de vibracoes
7.supressao de vibracoes

8.vibracoes em sistemas continuos



PME 2371: Modelagem de Sistemas
Mecanicos

- - Modelagem de Sistemas Mecanicos, Elétricos, eletromagnéticos,
Fluidicos e Termicos

» - Linearizacao

- - Analogias entre Sistemas

- - Transformada de Laplace e Aplicacoes

- - FuncoOes de Transferéncia

- - Sistemas Lineares Continuos no Dominio do Tempo

- - Analise de Sistemas Lineares no Dominio do Tempo e da Frequéncia
- - Estabilidade de Sistemas Lineares

- - Critérios de Estabilidade no Dominio do Tempo e da Frequéncia

- - Espaco de Estados

- - Matriz de Transicdo

- - Espaco de Estado para Sistemas Discretos

- 7 aulas de laboratorio (Scilab:integracdes numeéricas, resposta tempo
e frequéncia)



Criterio de Avaliacdo PME2371

o« A= (P1+P2 + 2*T + L)/5
* |_= nota de laboratério

¢ T — grupo de alunos devera selecionar um problema de seu interesse para

desenvolver uma simulacgéo digital ao longo do curso. O tema devera ser, a0 mesmo
tempo, simples, para permitir aplicacdo das ferramentas desenvolvidas em aula
sem esforcos excessivos, e completo, de maneira a possibilitar o entendimento das
varias facetas envolvidas numa simulacdo (modelagem, interacdes entre elementos,
linearizacado, fungdes de transferéncia, repostas a sinais elementares, etc). O
objetivo da avaliacao é discutir os processos de selecdo do problema), seu
entendimento e a utilizacédo das técnicas discutidas pelo grupo e por cada membro
do grupo. Assim, deverdao ser apresentadas todas as hipoteses simplificadoras
adotadas e suas justificativas. Em geral, serédo obtidos modelos néo-lineares, que
podem ser diretamente integrados no computador, utilizando o procedimento de
Runge-Kutta, apresentado no laboratorio. Linearizar o sistema de equacoes e
resolver o problema usando funcdes de transferéncia e a representacao no espaco
de estados, para as quais existem comandos prontos no Scilab e Matlab.Avaliar e
comparar resultados.



PME 2472:Controle e Aplicacoes

- Elementos do Sistema Controlado- Diagramas de Blocos -
Realimentacdo — Malha Aberta e Malha Fechada.

 Espaco de Estado

 Transformacoes de EDOs para o EE — Realizacoes

 Solucao no EE: diferentes métodos (sol. analitica e numérica), relacéo
com as funcoes de transferéncia (FT)

 Solucao no E. de Estado: matriz de transicao
 Controlabilidade e Observabilidade

« Sistemas Lineares de Controle: Projeto por Alocacao de polos.
« Sistemas de Controle Linear-Quadraticos (LQ)

e Critérios de Otimizacao

» Observadores de Estado: Observador Identidade

« Controladores Lineares com Observadores de Estado
 Controladores Lineares com Observadores de Estado
 Alocacdo de Polos para Acompanhamento de Referéncia

« Sistemas com Variaveis Forcantes



PME24/72: cont.

- Controle Classico: AcOes Basicas de Controle
« Controlador PID e Sintonia de Controladores

« Sintonia de Controladores: Critérios de Ziegler-Nichols — Alocacao de
Polos-ITAE

- Reducéo de Ordem

- Analise de Erros em Regime Permanente, Classificacao de Sistemas
- Analise de Sistemas pelo Lugar das Raizes (Root Locus)

- Meétodos de Resposta em Freqiiéncia — Diagramas de Bode

- Diagramas de Nyquist - Critérios de Estabilidade — Margens de Ganho
e Fase

- Compensadores: Avanco, Atraso e Avanco-atraso

- Softwares para controle: SISOTOOLS



Critério de Avaliacao

Duas avaliacoes de um trabalho desenvolvido por um grupo de 4 alunos.
1° Relatorio:

Descricdo do problema abordado

Obtencéo de modelo matematico

Diagramas de blocos do sistema

Sensores e atuadores necessarios para controlar o sistema

Determinacdo dos polos (autovalores) do sistema em malha aberta; Analise da
estabilidade do sistema em malha aberta;

Matriz de transicdo e a matriz relativa ao termo forcante (disturbio);
Anélise de Controlabilidade e Observabilidade do sistema ;
Controle por alocacéo de polo;
Controle Linear Quadratico (LQ);
Observador de Estados;
Sistema controlado com observador;
Alocacao de poélos para acompanhamento de referéncia
Acompanhamento de referéncia com disturbios
SimulacGes usando o espaco de estado e matriz de transicao.



PME 2516: Controle de Sistemas
Termofluidicos

Modelagem Matematica de Processos e Sistemas Termicos.

Analise de Resposta Transitoria: Modelagem.

Acdo dos Controladores por Realimentacao.

Criterios de Desempenho do Sistema de Controle.

Analise de Estabilidade. Projeto de Controladores tipo PID.

Sensores, Transdutores e Atuadores para Controle de Sistemas Termo-
fluidicos

Sensores de Temperatura, Pressdo, Vazao, Nivel. Valvulas de Controle.
Modelagem e Controle de Processos e Equipamentos Térmicos
Controle de Grandezas Fundamentais: Vazao, Temperatura, Pressao.
Controle de Processos Termicos.

Controle de Equipamentos Térmicos.

Controle de Maquinas de Fluxo.

Controle de Sistemas Térmicos.



