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2. Objetivos da Disciplina

A disciplina MPS-43 lida principalmente com sistemas dindmicos lineares e invariantes no tempo
(LIT). Dentro desse escopo, o objetivo da disciplina ¢ ensinar os métodos basicos para:

®  Analisar o comportamento dindmico de sistemas de controle continuos no tempo;
®  Projetar leis de controle para sistemas continuos no tempo;

® Implementar leis de controle continuas em computadores digitais.

3. Ementa

Requisito: MPS-22. Horas semanais: 3-0-1-4. Introdugdo: exemplos, historico, conceitos e
classificagio. Revisio de Fundamentos: transformada de Laplace, resposta ao impulso, fun¢io de
transferéncia, diagrama de blocos, linearizagdo e realimentagio. Modelagem de sistemas dinamicos
mecatronicos. Estabilidade de sistemas lineares e invariantes no tempo. Analise de sistemas de controle no
dominio do tempo. Lugar das raizes. Métodos de resposta em frequéncia. Métodos de espago de estados.
Projeto em espago de estados: regulador, servocontrolador, observador de Luenberger. Implementagio

digital de controladores.
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5. Contetdo Programatico
1.0 Més:
I. Introdugao
II. Revisao de Fundamentos
III. Modelagem de Sistemas Dinamicos

IV. Estabilidade de Sistemas Lineares e Invariantes no Tempo



V. Analise e Desempenho no Dominio do Tempo

2.0 Més:

VI. Método do Lugar Geométrico das Raizes

VII. Projeto de Sistemas de Controle Usando o Método do LGR
3.0 Més:

VIII. Métodos de Resposta em Frequéncia

IX. Projeto de Sistemas de Controle Usando Métodos de Resposta em Frequéncia
4.0 Més:

X. Métodos de Espago de Estados

XI. Projeto de Sistemas de Controle Usando Métodos de Espago de Estados

XII. Implementagio Digital de Sistemas de Controle

6. Laboratério

Sera oferecida uma aula pratica (de 4 horas) por més, totalizando assim 4 encontros ao longo do
semestre. As aulas serdo bascadas em simulagdo (em MATLAB/Simulink) levando em conta sistemas
mecatronicos diversos. Segue uma breve descrigdo das aulas:

¢ Aula 1: Resposta Temporal e A¢ées de Controle. Objetivos: modelar a dindmica de um péndulo
com mola de tor¢do acionado por um rotor elétrico; estudar respostas temporais da planta
modelada; e verificar os efeitos dinamicos das a¢des de controle proporcional, derivativa e
integrativa.

e Aula 2: Projeto de um Controlador Usando o Lugar Geométrico das Raizes. Objetivos: modelar
a dinamica de atitude em um grau de liberdade (arfagem) de um satélite rigido atuado por uma
roda de reagao; projetar um controlador PD em cascata para a planta modelada usando o método
do lugar geometrico das raizes (LGR); e verificar o desempenho do sistema projetado usando
simulagdo.

e Aula 3: Projeto de um Controlador Usando o Diagrama de Bode. Objetivos: modelar a dinamica
de atitude em um grau de liberdade (arfagem) de um foguete atuado por uma tubeira vetorial;
projetar um controlador LEAD em cascata para a planta modelada usando o método do diagrama
de Bode; verificar o desempenho do sistema projetado usando simulagdo.

e Aula 4: Projeto de Controlador e¢ Observador de Estados Usando Alocagao de Polos. Objetivos:
modelar as dindmicas de translagio e rotagdo de um multicoptero 2D (ficticio); projetar
controladores (para todos os DOFs) por realimentagdo de estados observados usando alocagao de
polos; e verificar o desempenho do sistema projetado usando simulagao.

7. Avaliagao

Nota 1:
® Proval: 70 %
e Jlab1+Lab2: 30 %
Nota 2:
® Prova2: 70 %

e [lab3 + Lab4: 30 %



Exame:
® Prova 3: 50 %

®  Projeto: 50 %



