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v Objetivos

” Grande parte das aplicagdes mais exigentes de controlo automatico baseiam-se na implementacdo em

espago de estados e no uso de computadores. Os computadores digitais encontram-se disponiveis nao

so para o projeto e analise de sistemas de controlo, mas também para executarem a funcdo de

. controlo. As vantagens associadas a utilizagdo de microprocessadores e de computadores tornaram a
sua utilizagdo como controlador econdmica e fisicamente realizavel. Logo, assiste-se cada vez mais a
substituicdo dos controladores analdgicos por digitais. Por isso, o seu estudo tem muito interesse e
relevancia num curso de Mestrado em Controlo e Eletronica Industrial.

Assim, o objetivo desta disciplina € o de fornecer aos alunos um conjunto de conhecimentos e

U técnicas , que Ihes permita o projeto, andlise e a implementagéo de Sistemas de Controlo Digital.

- Nas aulas praticas sao realizadas experiéncias laboratoriais com kits didaticos, complementadas com a
resolugdo de fichas de problemas e realizagdo de simulagbes em ambiente MATLAB/SIMULINK.

— PROGRAMA:

0 1. Andlise de sistemas discretos: resposta a entrada nula; resposta a estado zero e resposta a
impulso. Estabilidade.

2. Transformada em Z: pares de transformadas; propriedades e transformada inversa.

3. Andlise de sistemas discretos usando a transformada em Z: funcdo de transferéncia;
resposta em regime permanente e resposta na frequéncia.

4. Amostragem: amostrador ideal; mapeamento de pdlos entre os planos “s” e “z”; extrapolador
de ordem zero; discretizacao de sistemas continuos.

5. Métodos indiretos: projeto de controladores digitais por aproximacdo de controladores

analdgicos; PID discreto modificado.
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6. Modelos em espaco de estados: relacao entre a representagao em espago de estados e a
representacgao por fungao de transferéncia; formas candnicas em espago de estados; obtengao da
equacdo de estado discreta a partir da equacdo de estado em tempo continuo; solugdo da
equacao de estado continua e discreta; amostragem de sistemas com atraso de transporte.

7. Aspetos praticos: escolha do periodo de amostragem; esforco de comando. Oscilagoes
escondidas.

8. Controlabilidade, atingibilidade e observabilidade: nogoes, teoremas, aplicabilidade; perda
de controlabilidade completa.

9. Projeto em espaco de estados (regulacdo): generalidades; perturbagbes; critérios de
controlo; controlo por realimentagdo das varidveis de estado; formula de Ackermann.

10. Breve introducao aos Estimadores.

METODO DE AVALIAGAO:

O Frequéncia

® Exame (50%)

@ Trabalhos de laboratério (50%)
O Projeto (....%)

O Outro:

Para aprovacao na disciplina o aluno tem de obter uma classificacdo no exame superior ou igual a 8
em 20 valores e tem de obter a classificagdo minima de 9.5 em 20 valores nos trabalhos praticos.
Para aprovacdo na disciplina os alunos terdo ainda de assistir a um minimo de 2/3 das aulas praticas
/ tedrico-praticas. A(s) data(s) limite de entrega dos trabalhos praticos sera combinada entre alunos
e docentes no inicio do semestre letivo.

Os alunos com estatuto de trabalhadores estudantes terdo de satisfazer os mesmos critérios de
avaliacdo que os alunos ordindrios, sendo-lhes no entanto dada a possibilidade de realizarem os
trabalhos laboratoriais fora do horario normal, em moldes a combinar com o docente no inicio do
semestre. E-lhes também retirada a obrigatoriedade de assistir a 2/3 das aulas praticas/tedrico-
praticas. ;
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