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1) IDENTIFICAÇÃO DO COMPONENTE CURRICULAR

Componente Curricular Laboratório de Controle II

Abreviatura Lab. Contr. II

Carga horária total 80 h/a

Carga horária/Aula Semanal 4 h/a

Professor Gabriel Solino de Abreu Arêas

Matrícula Siape 1010515

2) EMENTA

Fundamentos de teste de algoritmos de controle comerciais. Conceitos de Hardware-in-loop. Associação do conceito de
Hardware-in-loop nos kits mecatrônicos e plantas-piloto. Implementação computacional de modelos. Recursos para integração
de sistemas. Solução de problemas de integração de sistemas. Integração de software de simulação computacional com
software de supervisão. Desenvolvimento de simuladores de processos industriais. Experimentos de Hardware-in-loop nos kits
mecatrônicos e plantas-piloto. Experimentos de operação cooperativa de simuladores.

3) OBJETIVOS DO COMPONENTE CURRICULAR

Desenvolver capacidade de analisar resultados de testes de algoritmos de controle comerciais aplicados a modelos
computacionais;
Compreender fundamentos de Hardware-in-loop, manipulação de sistemas integráveis e sua utilização para aplicação
em controle e automação de processos;
Construir simuladores industriais utilizando softwares das áreas de engenharia de controle e de automação industrial;
Realizar experimentos de Hardware-in-loop em sistemas comerciais com técnicas de operação cooperativa utilizando
simuladores;

4) CONTEÚDO
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1. Hardware-in-loop

1.1. Revisão de algoritmos de controle comerciais;

1.2. Investigação das características de controladores comerciais e suas variações;

1.3. Fundamentos de Hardware-in-loop;

1.4. Implementação computacional de modelos matemáticos de sistemas: modelos analíticos e modelos semi-
empíricos;

1.5. Integração de sistemas utilizando protocolo DDE e OPC;

1.6. Integração objetivando Hardware-in-loop: integração dos modelos computacionais aos algoritmos de controle
comerciais, integração de algoritmos de controle computacionais à sistemas reais;

1.7. Testes de Hardware-in-loop: Estruturação da malha de controle híbrida, verificação de desempenho dos algoritmos
de controle comerciais em modelos computacionais, algoritmos PID (série, misto e paralelo de diferentes
fabricantes), estratégias de controle convencionais (cascata, override, relação, split-range, etc.), estratégias de controle
avançado (possíveis de implementação em sistemas comerciais, basicamente auto-tuning,escalonamento de ganho e
chaveamento de controladores);

1.8.  Análise dos resultados dos testes: verificação do comportamento dos modelos computacionais, índices de
desempenho.

2. Desenvolvimento de simuladores industriais

2.1. Revisão de sistemas de supervisão;

2.2. Confecção de telas de supervisão para simuladores, características de comunicação e definição de tagnames;
organização de tagnames e variáveis em tabelas, telas de subsistemas interconectados (impacto entre malhas de
controle);

2.3. Construção de modelos para simulação de processos industriais;

2.4. Modelos computacionais para simulação: fornos, trocadores de calor, colunas de destilação,
reatores, etc;

2.5. Comunicação de modelos computacionais de processos à softwares de supervisão: esquema básico de tela para
uma malha de controle, esquema de tela para múltiplas malhas de controle sem dinâmica cruzada, esquema de telas
para múltiplas malhas de controle e subsistemas;

2.6. Integração para construção de simuladores industriais: integração de tela e modelo computacional para uma malha
de controle, integração de tela para múltiplas malhas de controle sem dinâmica cruzada, integração de telas para
múltiplas malhas de controle e subsistemas;

2.7. Operação de simuladores industriais: operação de esquema básico com uma malha de controle, operação de
subsistemas de processos industriais, operação de planta completa por múltiplos operadores (utilização de rádio).

4) CONTEÚDO

5) PROCEDIMENTOS METODOLÓGICOS

Como procedimentos metodológicos propõem-se as metodologias ativas:

Aprendizagem Baseada em Projetos: Ao longo do semestre, por meio da utilização de Bancadas Didáticas e
Simuladores presentes nos Laboratórios, projetos serão desenvolvidos, nesses momentos os alunos trabalham em
equipe resolvendo problemas complexos usando habilidades de pesquisa, colaboração e pensamento crítico.
Sala de Aula Invertida: Durante alguns momentos do semestre os estudantes receberão previamente à aula um
conteúdo preparado pelo professor da disciplina, em texto ou audiovisual, a ser estudado em casa. Os momentos
presenciais acontecerão no laboratório, iniciarão com uma breve revisão desse conteúdo estudado e passará para
realização de atividades práticas.

Auxiliando essas metodologias, em alguns momentos serão utilizados:

Aula expositiva dialogada;
Seminários;

São utilizados como instrumentos avaliativos:

Participação na Semana da Engenharia;
Apresentação de trabalho em formato de seminário;
Apresentação dos Projetos realizados ao longo da disciplina;

Todas as atividades são avaliadas segundo o desenvolvimento das resoluções, sendo instrumentalizado a partir da quantidade
de acertos. Para aprovação, o estudante deverá obter um percentual mínimo de 60% (sessenta por cento) do total de acertos
do semestre letivo, que será convertido em nota de 0,0 (zero) a 10,0 (dez).

O aluno que não alcançar média de 6,0 pontos entre P1 e P2 ao final do semestre letivo deverá realizar a P3. 

6) RECURSOS FÍSICOS, MATERIAIS DIDÁTICOS E LABORATÓRIOS
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Laboratórios: Laboratório de Servomecanismos e Laboratório de Controle de Processos;
Softwares: Matlab, TIA Portal (Siemens) e WinCC.
Softwares secuntários: Visu +, Intouch, Codesys.
Material adicional: Quadro branco, pinceis de três cores diferentes, apagador, projetor com saída HDMI e caixa de som. 

6) RECURSOS FÍSICOS, MATERIAIS DIDÁTICOS E LABORATÓRIOS

7) VISITAS TÉCNICAS E AULAS PRÁTICAS PREVISTAS

Local/Empresa Data Prevista Materiais/Equipamentos/Ônibus
- - -

8) CRONOGRAMA DE DESENVOLVIMENTO

Data Sem. Conteúdo Programático/Avaliações
19/10 quinta-feira Expocit
26/10 quinta-feira Plano de Ensino / Método Modelagem Caixa Branca Motor DC
02/11 quinta-feira FERIADO
04/11 sábado SÁBADO LETIVO
09/11 quinta-feira SECAE: Participação com certificado (P1 - 1,0 ponto)
16/11 quinta-feira Método Modelagem Caixa Preta
23/11 quinta-feira Apresentação do Seminário de Métodos de Controle (P1 - 3,0 pontos)
30/11 quinta-feira Desenvolvimento do Controlador no Matlab
02/12 sábado SÁBADO LETIVO
07/12 quinta-feira Desenvolvimento do Controlador Hardware in the Loop
14/12 quinta-feira Apresentação do Controlador (P1 - 6,0 pontos)
21/12 quinta-feira FÉRIAS GABRIEL
28/12 quinta-feira FÉRIAS
04/01 quinta-feira FÉRIAS
11/01 quinta-feira FÉRIAS
18/01 quinta-feira FÉRIAS
25/01 quinta-feira Revisão CLP e Supervisório
01/02 quinta-feira Criação do Sistema Supervisório para Bancada
08/02 quinta-feira Criação do Sistema Supervisório para Bancada
15/02 quinta-feira Apresentação do Supervisório (P2 - 4,0 pontos)
22/02 quinta-feira Projeto Controle PID de Nível
29/02 quinta-feira Projeto Controle PID de Nível
02/03 sábado SÁBADO LETIVO
07/03 quinta-feira Apresentação do Controlador (P2 - 6,0 pontos)
14/03 quinta-feira Revisão
21/03 quinta-feira P3 - 10,0 pontos
23/03 sábado SÁBADO LETIVO
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- Guia Prático. Editora: Erica, 2008. GARCIA, Cláudio. Modelagem e
Simulação de Processos Industriais e de Sistemas Eletromecânicos. Editora:
EDUSP,1997.

Harold Klee, Simulation Of Dynamic Systems
With Matlab And Simulink, Editora: TAYLOR &
FRANCIS LTD, 2007. VIANNA, W. S. Sistema
de Supervisão Intouch. Instituto Federal
Fluminense, 1998.
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