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REQUISITOS (Disciplinas pré ou co-requisitos, n. de créditos, outros):
Métodos Matematicos em Engenharia Quimica.

OBJETIVOS DA DISCIPLINA (Ao final do curso o aluno serd capaz de:)
e Formular objetivos de controle.

Estabelecer estratégia de controle.

Selecionar dispositivos e instrumentos para controle.

Analisar e projetar controladores para sistemas lineares continuos no tempo.
Analisar caracteristicas de desempenho de sistemas em malha fechada.
Formalizar estruturas de controle com guarantias de estabilidade e desempenho.

EMENTA DO PROGRAMA:
e Modelos de matrizes de fungdes de transferéncia

Comportamento dindmico de sistemas

Controle com retroalimentacdo. Resposta de frequéncia. Teoria de Nyquist
Técnicas de controle cascata, de razio

Técnicas de controle digital. Transformada Z
Elementos bésicos da teoria de sistemas lineares
Limitagdes ao desempenho de sistemas com SISO
Limitagdes ao desempenho de sistemas com MIMO
Incerteza e robustez em sistema com retroalimentacao
Projeto de Controladores.

Escolha da estrutura de controle

Estudo de Casos
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DESCRICAO DO PROGRAMA: Teérico

¢ Introducdo (4 h.a)
o Aspectos econdmicos do controle de processos. Sistemas lineares e linearizagao.
o Funcdo de transferéncia
o Respostas de sistemas de primeira e de segunda ordens
o Configuragdes de controle

e Aspectos da teoria de controle (12 h.a.)
o Controle cléssico de retroalimentacao
o Andlise de frequéncia:
» Integral de sensibilidade de bode
= Teoria de Nyquist
Estabilidade de systemas em malha fechada
Sistemas com Unica-entrada-uinica-saida (SISO) e com maultiplas-entradas-
multiplas-saidas (MIMO)
Desenvolvimento de modelos empiricos
Projeto de controladores. Ajuste de controladores. Especificacdo de Desempenho
Controle feedforward. Controle cascata. Controle inferencial. Controle seletivo
Estrutura IMC. Preditor de Smith
Controle estatistico. Controle supervisorio
Estudo de Casos
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¢ Elementos basicos da teoria de sistemas lineares (6 h. a.)
o Estabilidade, controlabilidade e observabilidade
Estabilidade interna de sistemas em retroalimentacao
Conceito de zeros e polos para sistemas SISO e MIMO
Numero de condicionamento e Relative Gain Array (RGA)
Utilizac@o de softwares para o estudo de sistemas de controle continuos no tempo.
Estudo de Casos
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e Escolha da estrutura de controle (4 h. a.)
o Interacdes de malhas de controle
Escolha das varidveis controladas
Escolha das varidveis manipuladas e medidas
Controle hierdrquico e parcial
Controle decentralizado
Estudo de Casos

O O O O O

¢ Controle digital (10 h. a.)

o Sistema no tempo discreto e transformada Z

o Andlise no plano Z, fungdes de transferéncia e andlise de estabilidade

o Andlise da resposta frequencial para sistemas discretos

o Andlise no espagco de estados para sistemas discretos: controlabilidade,
observabilidade
Utilizac@o de softwares para o estudo de sistemas de controle discretos no tempo.
Estudo de Casos
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DESCRICAO DO PROGRAMA (Continug#o):

Limitagdes ao desempenho de sistemas com SISO (6 h. a.)

@)
@)

O

Controlabilidade de entrada-saida

Perfeito controle e andlise das restricdes de sensibilidade (S) e sensibilidade
complementar (T) para sistema em retroalimentagcao

Limita¢gdes na malha fechada impostas pelo tempo-morto

Limitagdes na malha fechada impostas por zeros a direita no plano complexo
(“zeros instaveis™)

Limitagdes na malha fechada impostas por polos a direita no plano complexo
(“polos instaveis™)

Limita¢gdes na malha fechada impostas por perturbagdes e restri¢des

Limita¢gdes na malha fechada impostas por incertezas

Estudo de Casos

Limitagdes ao desempenho de sistemas com MIMO (6 h. a.)

@)
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Perfeito controle e andlise das restricdes de sensibilidade (S) e sensibilidade
complementar (T) para sistema em retroalimentagao

Limita¢gdes na malha fechada impostas pelo tempo-morto

Limitagdes na malha fechada impostas por zeros a direita no plano complexo
(“zeros instaveis™)

Limitagdes na malha fechada impostas por polos a direita no plano complexo
(“polos instaveis™)

Limita¢gdes na malha fechada impostas por perturbagdes e restri¢oes

Limita¢gdes na malha fechada impostas por incertezas.

Controlabilidade de entrada-saida

Estudo de Casos

Incerteza e Robustez em sistema com Retroalimentagdo (12 h. a.)

)
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Conceitos de estabilidade robusta e desempenho robusto
Descrevendo incertezas
Teorema “small-gain”
LFTs (“Linear fractional Transformation’). Produto “Redheffer Star”
Configuracao de Controle genérica usando LFT's
Estabilidade robusta

= Estabilidade robusta da estrutura M A
Desempenho Robusto
Sintese-U e iteragdoes-DK

» Teoria de valor singular estruturado (-analysis)
Estudo de Casos




