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CAMPUS: MACAE
CURSO: SUPERIOR DE BACHARELADO EM ENGENHARIA ELETRICA
COMPONENTE CURRICULAR: LAB. ANO DE IMPLANTACAO DA MATRIZ: 2026
CONTROLE E SERVOMECANISMOS |
e () Obrigatério (X) Optativo () Eletivo
Especificagdo do
componente: (X) Presencial () A distancia () Presencial com carga
hordria a distancia
Vensinoaprendiongerm | V2| (gspeciies | (pesauisa | 0
() Tedrica (X) Pratica (X) Laboratorial
Pré-requisito: Controle Classico
Correquisito: Ndo ha
Carga horaéria: 40 h/a (30 h) Carga horaria Carga horaria a
presencial: 40 h/a (30 distancia: -
h)
Carga horaria de Extensao: -
Aulas por semana: 2 ‘ Cdédigo: EECM.090 ‘ Série e/ou Periodo: -

EMENTA:

Estudo pratico do controle de sistemas dindmicos por meio de fungbes de transferéncia,
abordando modelagem matematica, andlise e implementacdo. Aplicacdo em sistemas
como motor DC, péndulo invertido, levitador magnético e circuito RLC. Representagao por
diagramas de blocos, controle em malha aberta e fechada, resposta ao teste degrau e
analise de sistemas de primeira e segunda ordem. Obtencdo de modelos com tempo
morto, avaliacdo da estabilidade e impacto de atrasos no sistema. Implementacdo de
controladores PID, ajuste de parametros, estratégias de controle e andlise do desempenho
em casos servo e regulador.

OBJETIVOS:

Proporcionar aos discentes os conhecimentos e habilidades fundamentais para o
modelamento matematico, analise e implementacdo de sistemas de controle dinamico,
aplicando teorias e estratégias de controle, especialmente o PID, de forma pratica e
alinhada aos desafios profissionais da Engenharia.

CONTEUDOS PROGRAMATICOS:

e Aplicacdo pratica do controle de sistemas dindmicos modelados por meio de
funcGes de transferéncia, utilizando um ou mais sistemas, como um motor DC
controlado por armadura, um péndulo invertido, um levitador magnético e um
circuito RLC;
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Diagrama de blocos; Sistema de controle em malha aberta e em malha fechada;

¢ Resposta do processo ao teste degrau;

e Sistemas dinamicos de primeira ordem e de segunda ordem;

e Funcdo de Transferéncia;

e Procedimento para o levantamento das curvas de reacao;

e Atrasos de tempo nos processos;

e Obtencao de modelos de primeira ordem com tempo morto;

e Estabilidade de sistemas continuos no tempo;

e Controlador PID; Algoritmos PID; Estratégias de controle;

e Resposta dos Controladores (caso servo e caso regulador);

e Critérios de Desempenho de Controladores; Sintonia de controladores PID.
COMPETENCIAS DESENVOLVIDAS:

e Formular e conceber solugdes desejaveis de Engenharia, analisando e
compreendendo os usudrios dessas solucdes e seu contexto;

e Analisar e compreender os fendmenos fisicos e quimicos por meio de modelos
simbdlicos, fisicos e outros, verificados e validados por experimentacdo.
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