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O Curso

Este curso € voltado a graduados em engenharia ou tecnologia, nas areas de formagao elétrica, eletrotécnica,
eletronica, automacao e controle, telecomunicagoes, mecatronica, eletroeletronica, mecanica ou

eletromecanica e quimica, com curso superior reconhecido pelo Conselho Nacional de Educagao.

Controladores Programaveis

Sistemas de Controle Microprocessados

Hidrdulica e Pneumatica

Instrumentacgao Industrial

Robodtica

Controle Cléssico e Inteligente

Metodologias

e Aulas expositivas com debates;

e Dindmicas de grupo em salas de aula, com leitura prévia;

e Andlise e discussao de textos de pesquisa publicados em revistas especializadas;
e Aulas de Laboratérios;

e Simulagdes Computacionais.

Coordenacao do Curso

Silvio Xavier Duarte

Graduado em Engenharia Elétrica Modalidade Eletrotécnica pela Universidade Presbiteriana
Mackenzie (1997), mestrado (2000) e doutorado (2006) em Engenharia Elétrica pela Escola

Politécnica da Universidade de Sao Paulo.

Sidney Nogueira Pereira de Jesus

Graduado em engenharia mecanica pelo Centro Universitario da FEI (1978), mestre e doutor em

engenharia mecanica na Escola Politécnica da USP, respectivamente em 1998 e 2003.



Grade de Disciplinas do Curso

Detalhamento das Disciplinas

DISCIPLINA 1: CONTROLADORES PROGRAMAVEIS




DISCIPLINA 2: SISTEMAS DE CONTROLE MICROPROCESSADOS







DISCIPLINA 3: HIDRAULICA E PNEUMATICA




DISCIPLINA 4: INSTRUMENTACAO INDUSTRIAL




DISCIPLINA 5: ROBOTICA




DISCIPLINA 6: CONTROLE CLASSICO E INTELIGENTE

Sessao | Topicos
1 Introdugdo aos sistemas de controle — exemplos de aplicacdes; Sistemas de controle cléssico,
' inteligente e avangado. Introdugao aos sistemas lineares. A transformada de Laplace.
5 A transformada inversa de Laplace e resolugao de equacdes diferenciais.
. Modelagem de sistemas dinamicos / Finalidades e aplicagoes
3. Funcdes de transferéncia; Diagramas de blocos; Realimentagao.
4 Erros estacionarios; Estabilidade de sistemas; Modelagem fenomenolégica e nogoes de
' identificacao de sistemas (métodos paramétricos e ndo paramétricos)
c Sistemas de 1% ordem; Sistemas com atraso de transporte; Regras praticas para
' identificacdo de sistemas de 1° ordem
6. Sistemas de 2* ordem; Polos e zeros de uma FT e seus efeitos na resposta dinamica
v Introducao ao uso do Matlab e Simulink
g Lugar geométrico das Raizes, verificacdes com Matlab/Simulink.
. Associacao da dinamica de resposta com a posicao dos polos.
Projeto de controladores com o uso do Lugar das Raizes (Proporcional, Proporcional
9. Integral, Atraso de Fase, Proporcional Derivativo, Avanco de Fase, Proporcional-
Integral-Derivativo). Uso do Matlab/Simulink.
10 Projeto de compensadores P, PD, realimentagao tacométrica. Uso de Matlab/Simulink
' Laboratério — estudo de controle de primeira e segunda ordem.
11. Avaliacao
Controlador PID — caracteristicas e sintonia de controladores PID. Nao linearidades em
12. sistemas de controle; Nogoes de controle cascata, de razao, override, feedforward, uso
de preditor de Smith
13. Introdugado a légica fuzzy; Modelagem e controle de processos utilizando légica fuzzy.
14. Aplicacdes de logica fuzzy. Exercicios (Matlab/Simulink).
b Introducao as redes neurais artificiais; Modelagem e controle de processos utilizando
' redes neurais
» Nocoes de controle discreto — Transformada z; Funcgao de transferéncia discreta,
' amostragem e segurador de ordem zero. Uso do Matlab/simulink.
b Equagoes de diferencas; Implementacao de controladores digitais. Uso de Matlab/
' Simulink.
18. Avaliacao (estudo de caso)




