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CAMPUS: MACAE

CURSO: SUPERIOR DE BACHARELADO EM ENGENHARIA DE CONTROLE E AUTOMAGAO

COMPONENTE CURRICULAR: CONTROLE ANO DE IMPLANTACAO DA MATRIZ: 2026
CLASSICO

(X)

Optativo Eletivo
Obrigatério ()0p 0

Especificagao do

componente: () Presencial com carga

(X) Presencial | () A distancia . Lo
horaria a distancia

() Basica (X) Especifica | () Pesquisa | () Extensao
Natureza da atividade de
ensino-aprendizagem ()
(X) Tedrica (X) Pratica .
Laboratorial

Pré-requisito: Modelagem de Sistemas Dinamicos

Correquisito: Ndo ha

Carga horaria: 80 h/a (60 h) Carga horaria Carga hordria a
presencial: 80 h/a (60 | distancia: -
h)

Carga horaria de Extensdo: -

Aulas por semana: 4 Cddigo: ECACM.040 Série e/ou Periodo: 62

EMENTA:

Lugar Geométrico das Raizes; Projeto de Sistemas de Controle pelo Método do Lugar
Geométrico das Raizes: Compensacdo por avanco de fase, Compensacdo por atraso de
fase, Compensacao por atraso e avanco de fase; Controlador PID pelo Método do Lugar das
Raizes; Controlador PID por regras de sintonia de Ziegler-Nichols, Cohen-Coon e outros
métodos de sintonia; Analise da Resposta em Frequéncia: Diagramas de Bode, Diagramas
Polares, Diagramas de Nyquist, Anadlise de estabilidade pelo critério de estabilidade de
Nyquist, Margens de fase e de ganho; Projeto de Sistemas de Controle pelo Método da
Resposta em Frequéncia: Compensacdo por avanco de fase, Compensacdo por atraso de
fase, Compensacdo por atraso e avanco de fase; Simulacées no MATLAB®.

OBIJETIVOS:

Desenvolver no discente a capacidade de desenhar e interpretar corretamente os
diagramas de: lugar geométrico das raizes, Bode e Nyquist. Considerando a resposta em
frequéncia, o discente deve ser capaz de aplicar o critério de Nyquist e os conceitos de
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margem de fase e ganho para caracterizar a estabilidade do sistema dindamico. Ademais, o
discente ao final da disciplina deve estar apto a projetar sistemas de controle utilizando o
método do lugar geométrico das raizes e o método baseado na resposta em frequéncia.

CONTEUDOS PROGRAMATICOS:
e Lugar Geométrico das Raizes;
e Projeto compensadores de atraso de fase usando LGR;
e Projeto de compensadores de avanco de fase usando LGR;
¢ Projeto de compensadores de atraso e avanco de fase usando LGR;
e Projeto de controladores PID usando LGR;

e Sintonia de controladores PID usando os métodos de Ziegler-Nichols, Cohen-Coon,
Tyreus-Luyben, IMC e ITAE;

e Tracado e esbogo dos diagrama de Bode e Nyquist;
e Analise de estabilidade pelo critério de Nyquist;
e Margens de fase e margem ganho;
e Projeto compensadores de atraso de fase usando a resposta em frequéncia;
e Projeto compensadores de avanco de fase usando a resposta em frequéncia;
e Projeto compensadores de atraso/avanco de fase usando a resposta em frequéncia;
e Simulagdes no MATLAB®.
COMPETENCIAS DESENVOLVIDAS:

e Formular, de maneira ampla e sistémica, questdes de Engenharia, considerando o
usudrio e seu contexto, concebendo solugbes criativas, bem como o uso de técnicas
adequadas;

e Analisar e compreender os fen6menos fisicos e quimicos por meio de modelos
simbdlicos, fisicos e outros, verificados e validados por experimentacao;

e Ser capaz de modelar os fend6menos, os sistemas fisicos e quimicos, utilizando as
ferramentas matematicas, estatisticas, computacionais e de simulacdo, entre
outras;

e Prever os resultados dos sistemas por meio dos modelos;

e Conceber experimentos que gerem resultados reais para o comportamento dos
fendbmenos e sistemas em estudo;

e Verificar e validar os modelos por meio de técnicas adequadas;

e Conceber, projetar e analisar sistemas, produtos (bens e servigos), componentes ou
processos;
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e Aprender de forma autébnoma e lidar com situacdes e contextos complexos,
atualizando-se em relacdo aos avancos da ciéncia, da tecnologia e aos desafios da
inovacgao.
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