MINISTERIO DA EDUCACAO
SECRETARIA DE EDUCACAO PROFISSIONAL E TECNOLOGICA
INSTITUTO FEDERAL FLUMINENSE
CAMPUS MACAE
RODOVIA AMARAL PEIXOTO, KM 164, None, IMBOASSICA, MACAE / RJ, CEP 27925-290
Fone: (22) 2796-5016

Documento 500066

PLANO DE ENSINO
Curso: Bacharelado em Engenharia de Controle e Automacgao
9° Semestre

Ano 2023.2

|1) IDENTIFICAGAO DO COMPONENTE CURRICULAR

|
[componente Curricular |[Laboratério de Controle i |
|Abreviatura ||Lab. Contr. Il |
|carga horaria total |l80 hra |
|Carga horaria/Aula Semanal ||4 h/a |
|Professor ||Gabrie| Solino de Abreu Aréas |
[Matricula Siape |[1010515 |
[2) EMENTA |

Fundamentos de teste de algoritmos de controle comerciais. Conceitos de Hardware-in-loop. Associagdo do conceito de
Hardware-in-loop nos kits mecatronicos e plantas-piloto. Implementagdo computacional de modelos. Recursos para integracdo
de sistemas. Solucdo de problemas de integracdo de sistemas. Integracdo de software de simulacdo computacional com
software de supervisdo. Desenvolvimento de simuladores de processos industriais. Experimentos de Hardware-in-loop nos Kits|
mecatronicos e plantas-piloto. Experimentos de operacdo cooperativa de simuladores.

[3) OBJETIVOS DO COMPONENTE CURRICULAR |

e Desenvolver capacidade de analisar resultados de testes de algoritmos de controle comerciais aplicados a modelos
computacionais;

e Compreender fundamentos de Hardware-in-loop, manipulagdo de sistemas integraveis e sua utilizagcdo para aplicagdo
em controle e automacéo de processos;

e Construir simuladores industriais utilizando softwares das areas de engenharia de controle e de automagao industrial;

e Realizar experimentos de Hardware-in-loop em sistemas comerciais com técnicas de operagdo cooperativa utilizando
simuladores;

[4) conTEUDO |
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|4) conTEUDO

1. Hardware-in-loop
1.1. Revisdo de algoritmos de controle comerciais;
1.2. Investigagdo das caracteristicas de controladores comerciais e suas variacoes;
1.3. Fundamentos de Hardware-in-loop;

1.4. Implementagdo computacional de modelos matematicos de sistemas: modelos analiticos e modelos semi-
empiricos;

1.5. Integracéo de sistemas utilizando protocolo DDE e OPC,;

1.6. Integrac@o objetivando Hardware-in-loop: integracdo dos modelos computacionais aos algoritmos de controle
comerciais, integracao de algoritmos de controle computacionais a sistemas reais;

1.7. Testes de Hardware-in-loop: Estruturagcdo da malha de controle hibrida, verificagdo 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, relagdo, split-range, etc.), estratégias de controle
avancado (possiveis de implementacdo em sistemas comerciais, basicamente auto-tuning,escalonamento de ganho e
chaveamento de controladores);

1.8. Analise dos resultados dos testes: verificagdo do comportamento dos modelos computacionais, indices de
desempenho.

2. Desenvolvimento de simuladores industriais
2.1. Revisao de sistemas de supervisao;
2.2. Confeccdo de telas de supervisdo para simuladores, caracteristicas de comunicagéo e definicdo de tagnames;
organizacdo de tagnames e variaveis em tabelas, telas de subsistemas interconectados (impacto entre malhas de
controle);

2.3. Construcé@o de modelos para simulacé@o de processos industriais;

2.4. Modelos computacionais para simulacao: fornos, trocadores de calor, colunas de destilacéo,
reatores, etc;

2.5. Comunicagdo de modelos computacionais de processos a softwares de supervisao: esquema basico de tela para
uma malha de controle, esquema de tela para multiplas malhas de controle sem dindmica cruzada, esquema de telas
para multiplas malhas de controle e subsistemas;

2.6. Integracéo para construgéo de simuladores industriais: integracéo de tela e modelo computacional para uma malha|
de controle, integracéo de tela para mdltiplas malhas de controle sem dindmica cruzada, integracéo de telas para
multiplas malhas de controle e subsistemas;

2.7. Operagdo de simuladores industriais: operagdo de esquema basico com uma malha de controle, operagdo de
subsistemas de processos industriais, operacdo de planta completa por multiplos operadores (utiliza¢éo de radio).

[5) PROCEDIMENTOS METODOLOGICOS

Como procedimentos metodoldgicos propdem-se as metodologias ativas:

e Aprendizagem Baseada em Projetos: Ao longo do semestre, por meio da utilizagdo de Bancadas Didaticas e
Simuladores presentes nos Laboratérios, projetos serdo desenvolvidos, nesses momentos os alunos trabalham em
equipe resolvendo problemas complexos usando habilidades de pesquisa, colaboragdo e pensamento critico.

e Sala de Aula Invertida: Durante alguns momentos do semestre os estudantes receberdo previamente a aula um
contetdo preparado pelo professor da disciplina, em texto ou audiovisual, a ser estudado em casa. Os momentos
presenciais acontecerdo no laboratdrio, iniciardo com uma breve revisédo desse conteldo estudado e passara para
realizacéo de atividades praticas.

Auxiliando essas metodologias, em alguns momentos serao utilizados:

e Aula expositiva dialogada;
e Seminarios;

Séo utilizados como instrumentos avaliativos:

e Participacéo na Semana da Engenharia;

e Apresentacgédo de trabalho em formato de seminario;

e Apresentacdo dos Projetos realizados ao longo da disciplina;
Todas as atividades sdo avaliadas segundo o desenvolvimento das resolugées, sendo instrumentalizado a partir da quantidade
de acertos. Para aprovacao, o estudante devera obter um percentual minimo de 60% (sessenta por cento) do total de acertos
do semestre letivo, que sera convertido em nota de 0,0 (zero) a 10,0 (dez).

O aluno que néo alcancar média de 6,0 pontos entre P1 e P2 ao final do semestre letivo devera realizar a P3.

|6) RECURSOS FisICOS, MATERIAIS DIDATICOS E LABORATORIOS
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|6) RECURSOS FiSICOS, MATERIAIS DIDATICOS E LABORATORIOS

e Laboratodrios: Laboratério de Servomecanismos e Laboratério de Controle de Processos;

e Softwares: Matlab, TIA Portal (Siemens) e WinCC.

e Softwares secuntarios: Visu +, Intouch, Codesys.

e Material adicional: Quadro branco, pinceis de trés cores diferentes, apagador, projetor com saida HDMI e caixa de som.
|7) VISITAS TECNICAS E AULAS PRATICAS PREVISTAS |
|LocaIIEmpresa ||Data Prevista ||MateriaisIEquipamentoslf)nibus ]
B I- I- |
|8) CRONOGRAMA DE DESENVOLVIMENTO |
Data Sem. Conteudo Programatico/Avaliacées
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 sabado SABADO LETIVO
09/11 quinta-feira SECAE: Participacdao com certificado (P1 - 1,0 ponto)

16/11 quinta-feira Método Modelagem Caixa Preta

23/11 quinta-feira Apresentacao do Seminario de Métodos de Controle (P1 - 3,0 pontos)

30/11 quinta-feira Desenvolvimento do Controlador no Matlab

02/12 sébado SABADO LETIVO

07/12 quinta-feira Desenvolvimento do Controlador Hardware in the Loop

14/12 quinta-feira Apresentacao do Controlador (P1 - 6,0 pontos)

21/12 quinta-feira FERIAS GABRIEL

28/12 quinta-feira FERIAS

04/01 quinta-feira FERIAS

11/01 quinta-feira FERIAS

18/01 quinta-feira FERIAS

25/01 quinta-feira Revisdo CLP e Supervisorio

01/02 quinta-feira Criacdo do Sistema Supervisério para Bancada

08/02 quinta-feira Criacéo do Sistema Supervisorio para Bancada

15/02 quinta-feira Apresentacdo do Supervisorio (P2 - 4,0 pontos)

22/02 quinta-feira Projeto Controle PID de Nivel

29/02 quinta-feira Projeto Controle PID de Nivel

02/03 sébado SABADO LETIVO

07/03 quinta-feira Apresentacdo do Controlador (P2 - 6,0 pontos)

14/03 quinta-feira Revisédo

21/03 quinta-feira P3 - 10,0 pontos

23/03 sabado SABADO LETIVO

[9) BIBLIOGRAFIA

|9.1) Bibliografia basica ||9.2) Bibliografia complementar
CHAPMAN, Stephen. Programacéo em Matlab para Engenheiros. 1. ed. Harold Klee, Simulation Of Dynamic Systems
Editora: Cengage Learning, 2003. MATSUMOTO, Hélia Yathie. Simulink 7.2 [|With Matlab And Simulink, Editora: TAYLOR &
- Guia Pratico. Editora: Erica, 2008. GARCIA, Claudio. Modelagem e FRANCIS LTD, 2007. VIANNA, W. S. Sistema
Simulacéo de Processos Industriais e de Sistemas Eletromecanicos. Editora:||de Superviséo Intouch. Instituto Federal
EDUSP,1997. Fluminense, 1998.
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