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2. EMENTA

Processos e sistemas a discretos: modelagem e principios de identificacao de
processos, dinamica, analise e sintese de sistemas realimentados. Controladores e
reguladores industriais. Implementacao de controladores digitais. Técnicas e
ferramentas de andlise, simulacao e projeto de controladores industriais. Introducao
a Sistemas Embarcados.

3. JUSTIFICATIVA

Segundo o Projeto Pedagdgico do Curso - PPC (pagina 33) um dos objetivos do curso
é “Fornecer uma formacao multidisciplinar contemplando os conceitos basicos das
varias dareas afeitas a engenharia mecanica, eletroeletrbnica e computacao
incluindo, microprocessadores, controle de maquinas e processos via computador”.
Portanto, a presente disciplina é de fundamental importancia para que o discente
entenda como a implementacao de sistemas de controle analdgico pode ser
realizada por meio de dispositivos digitais. Mais ainda, os efeitos da amostragem sao
discutidos e os cenarios nos quais um controlador analégico pode ser implementado
digitalmente sem perdas significativas de desempenho sao estudados. Por fim,
métodos de projeto diretamente no dominio discreto utilizando a Transformada Z e
a representacao no espaco de estados sao apresentados.

4. OBJETIVO

Objetivo Geral:
Estudar a implementacao de sistemas de controle utilizando dispositivos digitais.
Objetivos Especificos:



Mostrar como um controlador analégico pode ser implementado digitalmente (emulacao).
Discutir os efeitos da amostragem. Apresentar como a escolha do periodo de amostragem
influencia no desempenho da planta e fatores que limitam inferiormente e superiormente esse
periodo. Projetar controladores diretamente no tempo discreto utilizando a Transformada Z e a
representacao no espaco de estados. Aplicar os conceitos estudados em aulas praticas.

5. PROGRAMA



7.1. PROGRAMA DE AULAS TEORICAS

Data Conteudo

Introducao ao curso.

Conceitos fundamentais: Modelo matematicos,
23/10/25 estabilidade, fungao de transferéncia.

Apresentacao do Plano de Ensino.

Sistemas discretos.
Equacao a diferencas.

30710725 Transformada Z.
Funcao de transferéncia discreta.
Relagao entre planos e z.
06/11/25 Estabilidade de sistemas de controle digital.
Critério de estabilidade de Jury.
Projeto de controladores por emulacao: Mapeamento de
polos e zeros, Integracao numérica, Equivalente por
13/11/25 segurador de ordem zero.
27/11/25 Prova 1.
Representacao discreta do conjunto: D/A - Processo - A/D.
Efeitos da amostragem.
04/12/25

Teorema da amostragem.

Carateristicas de desempenho transitério no plano Z.

08/12/25 Erro de regime permanente.




Lugar Geométrico das Raizes (LGR).

11/12/25 Projeto no dominio Z utilizando o LGR.
18/12/25 Prova 2.
Representacao de sistemas no espaco de estados.
Transformacao linear.
05/02/26 Sistemas discretos em espaco de estados.
Relacao entre funcao de transferéncia e a forma do espaco
de estados.
Projeto realimentacao de estados.
Projeto de observador de estados.
12/02/26
Combinacao entre regulador e observador de estados.
26/02/26 Introducao de referéncias constantes.
Prova 3 e entrega do relatodrio de projeto final.
05/03/26
Reposicao de provas, e testes do projeto final.
12/03/26
19/03/26 Prova substitutiva.

7.2. PROGRAMA DE AULAS PRATICAS

Data
VA VB Conteudo

Introducéao a utilizacdo do
29/10/25 29/10/25 Arduine.

Simulacdo numérica de sistemas




Emulacao de controladores
26/11/25 26/11/25 analdgicos.

Implementacao de PID a tempo
10/12/25 10/12/25 discreto

Projeto de controlador no LGR a

04/02/26 04/02/26 tempo discreto.

04/03/26 04/03/26 Emulacao de realimentacao de

estados.
Projeto de sistema de controle no
18/03/26 18/03/26 espaco de estados a tempo
discreto.
6. METODOLOGIA

5.1. DESCRICAO DE ATIVIDADES E DIVISAO DE CARGAS HORARIAS

O curso sera composto por aulas tedricas e praticas. A Tabela 1 detalha como sera
ministrado o curso.

Tabela 1 - Descricao de atividades do curso.

Tipo de atividade |Descricao

Aulas tedricas Aulas para apresentacao do conteudo e resolucao de exemplos

Experimentos para ilustracdo de conceitos com auxilio de
Aulas praticas roteiro e cédigos preenchidos parcialmente. Tais aulas serdo
realizadas com auxilio de Arduino UNO

5.2 AVALIACAO E ASSIDUIDADE



A avaliacao do aproveitamento do curso serd composta por realizacao de
guestionarios e atividades de aulas praticas. A pontuacao de cada atividade é
detalhada na Secao 6. Haverd uma prova substitutiva, que serd detalhada a sequir.

Os questionarios serao realizados nas datas apontadas na Secao 7.

5.3 PROVA SUBSTITUTIVA

No horério de aula, na data apontada na Secdo 7, serd aplicada uma prova
substitutiva. A nota de tal prova substituira a pior nota de prova. O conteldo sera
toda matéria ministrada no curso.

Somente poderao fazer a prova substitutiva discentes com nota final menor
que 60 pontos.

7. AVALIACAO

O sistema de avaliacao consiste de provas e provinhas. A tabela a seguir mostra a
distribuicao dos 100 pontos:

Tabela 1 - Pontuacao no sistema de avaliacao

Valor
Item de avaliacao Qtd. Xz:ggrio Ec:)tal Obs.
item
Prova 3 22 66 Individual
Atividade de programacao || 6 1,5 9 Grupo de 2 discentes
Atividade de aula pratica || 7 2 14 -
Projeto final 1 11 11
TOTAL 100




* Nao havera reposicao de aulas praticas.
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9. APROVACAO
Aprovado em reuniao do Colegiado realizada em: / /
Coordenacao do Curso de Graduacao:

Documento assinado eletronicamente por Pedro Augusto Queiroz de Assis,
Professor(a) do Magistério Superior, em 23/10/2025, as 13:56, conforme
horario oficial de Brasilia, com fundamento no art. 62, § 12, do Decreto n? 8.539, de
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nHESS: A autenticidade deste documento pode ser conferida no site
RAL https://www.sei.ufu.br/sei/controlador_externo.php?

iy bs acao=documento_conferir&id_orgao_acesso_externo=0, informando o cddigo
i verificador 6796349 e o cédigo CRC 7077446F.

Referéncia: Processo n? 23117.075474/2025-60 SEI n2 6796349


http://www.planalto.gov.br/ccivil_03/_Ato2015-2018/2015/Decreto/D8539.htm
https://www.sei.ufu.br/sei/controlador_externo.php?acao=documento_conferir&id_orgao_acesso_externo=0

	Plano de Ensino FEMEC 42071 Controle Digital (6796349)

