unlpampa Universidade Federal do Pampa

Campus Alegrete

Identificacdo do Componente

Caodigo do Componente Curricular: AL0430 CH Total: 60h

Nome do Componente Curricular: Sistemas de | CH Presencial Tedrica: 45h
Controle | CH Presencial Prética: 15h
CH EaD Teorica: 00h

CH EaD Prética: 00h

CH de Extensédo: 00h

Ementa

Introducéo aos sistemas de controle. Modelagem matematica de sistemas dindmicos. Resposta no
tempo de sistemas de controle com retroacdo. Estabilidade de sistemas lineares com retroacéo.
Erros de Regime Permanente. Construcdo do Lugar das Raizes. Analise pela resposta em
frequéncia. Estabilidade no dominio da frequéncia. Introducdo aos sistemas de controle digital.
Modelagem e analise de sistemas de controle digital.

Objetivo Geral

Realizar a modelagem continua de sistemas fisicos. Analisar sistemas de controle continuos e
discretos no tempo. Reconhecer as relacdes entre comportamento de sistemas de controle no tempo
e no dominio da frequéncia.

Objetivos Especificos

Modelar sistemas continuos e discretos no tempo e analisar e interpretar as suas caracteristicas
dindmicas e de regime permanente.

Relacionar especifica¢des de desempenho e estabilidade no tempo e na frequéncia.

Projetar e implementar acdes de controle basicas.

Construir as ferramentas classicas para projeto e analise de sistemas de controle.

Analisar sistemas de controle utilizando ferramentas computacionais.
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