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CAMPUS: MACAE

CURSO: SUPERIOR DE BACHARELADO EM ENGENHARIA DE CONTROLE E AUTOMAGAO

COMPONENTE CURRICULAR: CONTROLE ANO DE IMPLANTAGAO DA MATRIZ: 2026
MODERNO

(X)

Obrigatori () Optativo () Eletivo
Especificagdo do rigatorio

componente:

: Presencial com carga
(X) Presencial () A distancia () e com c g
horaria a distancia

() Basica (X) Especifica | () Pesquisa | () Extens3o
Natureza da atividade de

ensino-aprendizagem

(X) Tedrica (X) Pratica ( ) ]
Laboratorial

Pré-requisito: Controle Classico

Correquisito: Ndo ha

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

Carga horaria de Extensao: -

Aulas por semana: 4 Cddigo: ECACM.052 Série e/ou Periodo: 7¢

EMENTA:

Conceitos e representacao de sistemas no espaco de estados; Obtencdao do espago de
estados a partir da fungdo de transferéncia e vice-versa; Resposta dinamica do sistema a
partir da representagcao em espaco de estados; Linearizagao; Caracteristicas dos sistemas a
partir da representagdo em espag¢o de estados: ordem, polos, zeros, estabilidade,
controlabilidade, estabilizabilidade, observabilidade e detectabilidade; Formas canoénicas;
Projeto de controladores no espago de estados; Projeto de observadores no espago de
estados; Projeto de sistemas com controladores e observadores; Reguladores Lineares;
SimulagGes no MATLAB®.

OBIJETIVOS:

Modelar diversos sistemas utilizando a representacdao no espago de estados (dominio do
tempo), comparando com a modelagem no dominio da frequéncia. Além disso, o descente
deve ser capaz de identificar, compreender e projetar sistemas de controle com
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observadores no espaco de estados, analisando estabilidade, controlabilidade
estabilizabilidade, observabilidade e detectabilidade dos mesmos.

CONTEUDOS PROGRAMATICOS:
e Introducdo ao espaco de estados;
e Representacdo geral no espaco de estados;
e Conversao de uma funcao de transferéncia para o espaco de estados;
e Conversado do espaco de estados para funcdo de transferéncia;
e Matrizes das fungdes de transferéncia;
e Resposta dinamica e matriz de transi¢ao de estado;
e Linearizagao;
e Estabilidade e formas canénicas;
e Controlabilidade e estabilizabilidade;
e Observabilidade e detectabilidade;
e Projeto baseado no método de alocacdo de polos;
e Projeto de servossistemas;
e Observadores de estado;
e Reguladores com observadores;
e Sistemas de controle com observadores;
e Regulador Linear Quadratico (LQR);
e Regulador Linear Quadratico Gaussiano (LQG);
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 fend6menos fisicos e quimicos por meio de modelos
simbdlicos, fisicos e outros, verificados e validados por experimentacao;

e Ser capaz de modelar os fen6menos, 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
fenbmenos e sistemas em estudo;
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Verificar e validar os modelos por meio de técnicas adequadas;

e Conceber, projetar e analisar sistemas, produtos (bens e servigos), componentes ou
processos;

e Ser capaz de conceber e projetar solugdes criativas, desejaveis e vidveis, técnica e
economicamente, nos contextos em que serao aplicadas;

e Projetar e determinar os parametros construtivos e operacionais para as solucdes
de Engenharia;

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;

e Ser capaz de assumir atitude investigativa e autbnoma, com vistas a aprendizagem
continua, a producdo de novos conhecimentos e ao desenvolvimento de novas
tecnologias.
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