Ministério da Educacéo
Universidade Federal do Ceara
Pro-Reitoria de Graduagéo

PROGRAMA DA DISCIPLINA

1 2
| Curso: Engenharia Elétrica Codigo: 20 |

3 4
| Modalidade(s): Bacharelado Curriculo(s): 2005/1 |

5
| Turno(s): ( X ) Diurno () Noturno |

6
| Departamento: Engenharia Elétrica |

7
Cddigo Nome da Disciplina

TH126 Teoria do Controle Discreto

8
| Pré-Requisitos: TH178 - Controle de Sistemas Dinamicos |

9
Carga Horaria NuUmero de Créditos Carga Horaria Total
Teorica: ( X) 04 64
Prética: ( )
Est. Supervisionado: ()

10
| Obrigatéria ( X ) Optativa () Eletiva ou Suplementar ( ) |

11
| Regime da disciplina: Anual () Semestral ( X ) |

12
Justificativa:
Os computadores em geral e os microcomputadores em particular, tem sido utilizados nas
duas ultimas décadas como controladores dos sistemas de controle. E importante, portanto
que se estude as ferramentas de amostragem e discretizacdo de sinais no tempo continuo, 0s
métodos de estabilidade, e as técnicas de projeto dos sistemas discretizados.
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Ementa:

Projeto por posicionamento de polos. Estimadores e Observadores de Estado. Projeto de
Compensadores e Controladores Discretos no Tempo. Discretizacdo de Sistemas Continuos
no Tempo. Sistemas de Amostragem. Transformada de Laplace para Sinais Amostrados.
Discretizacdo de sistemas mistos por Transformada z e por Variaveis de Estado. Analise da
Estabilidade de Sistemas Discretos no Tempo. Método do Lugar das Raizes para Sistemas
Discretos no Tempo. Introducdo a Identificagdo de Sistemas.
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Descricao do Conteudo:

1 — Introducéo ao Problema de Controle Discreto

2 — Algoritmos de Controle Moderno e Projetos

2.1 — Controlabilidade e Obervabilidade

2.2 — Alocacdo de Pdlos;

2.3 — Estimacao de Estados;

2.4 — Observadores de Estado

2.5 — Projeto de Sistemas Reguladores com Observadores
2.6 — Projeto de Sistemas de Controle com Observadores
2.7 — Sistemas Reguladores Quadraticos Otimos.

3- Amostragem de Sinais Continuos

3.1 — Descricdo de mecanismos de Amostragem;

3.2 — Teorema da Amostragem;

3.3 — Reconstrucéo do Sinal;

3.4 — Equacao a Diferenca;

3.5 — Transformada z e Transformada z Inversa;

3.6 — Mapeamento do Plano s no Plano z.

3.7 — Modelo de Entrada/Saida (E/S) para Sistemas Discretos;
4 — Andlise de Sistemas Discretos no Tempo

4.1 — Funcdo de Transferéncia Discreta em Malha Aberta;
4.2 — Funcéo de Transferéncia Discreta em Malha Fechada;
4.3 — Resposta ho Dominio do Tempo;

4.4 — Resposta no Dominio da Frequéncia;

4.5 — Multiplas Taxas de Amostragens.

5 — Técnicas de Analise de Estabilidade, Compensadores e Controladores
5.1 — Estabilidade;

5.2 — Transformac&o Bilinear;

5.3 — Critério de Routh-Hurwitz, Jury Blanchard e Nyquist;
5.4 — Compensador atraso e/ou avango;

5.5 — Controle Digital PID;

5.6 — Projeto Classico: Dead-Beat, Dahlin.

7 — Noc0es Bésicas sobre Identificacdo de Sistemas

7.1 — Identificacdo de sistemas representados por equacdes a diferencas
7.2 — Estimador dos Minimos Quadrados

7.3 — Estimador dos Minimos Quadrados Recursivo
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