	UNIVERSIDADE FEDERAL DE MINAS GERAIS

Escola de Engenharia

Curso de Graduação em Engenharia Elétrica



PROGRAMA DE DISCIPLINA

	DISCIPLINA: Introdução ao Controle Adaptativo
	CÓDIGO: ELT018

	
	

	DEPARTAMENTO RESPONSÁVEL:
	UNIDADE:

	Departamento de Engenharia Eletrônica
	Escola de Engenharia

	CARGA HORÁRIA (h/aula):
	CRÉDITOS
	PERÍODO
	CLASSIF. (OB / OP)
	PRÉ-REQUISITOS:

	Teórica: 30
	Laborat.: -
	2
	8º 
	OP
	

	Total: 45
	
	
	
	

	CERTIFICADO DE ESTUDOS: 

	Controle de Processos

	PRÉ-REQUISITOS DE CONHECIMENTO:

	Análise de Sistemas Lineares

	Controle de Sistemas Lineares

	Controle Digital

	CARGA HORÁRIA ESTIMADA EXTRA-CLASSE:

	30h

	

	EMENTA:

	Controle Adaptativo: Definições Básicas.

	Controladores com Auto-Sintonia.

	Automatização de Métodos de Sintonia.

	Técnicas de Automatização de Métodos de Sintonia de Controladores Industriais.

	Estimação de Parâmetros.

	Controladores por Lógica Difusa Adaptativos.

	Implementação Prática e Aplicações. Estudo de Casos.

	OBJETIVOS:

	Fornecer conceitos básicos sobre a técnica de auto-sintonia de controladores.

	Derivar os algoritmos mais comumente encontrados em controladores industriais.

	Estudar alguns casos práticos e aplicar as técnicas estudadas a alguns deles.

	INSTRUMENTOS DE ENSINO:

	( X ) Utilização de data-show / Computador

( X ) Utilização de transparências ou slides
( X ) Aulas expositivas em quadro-negro

(  ) Aulas de laboratório com montagens
	( X ) Trabalho extra-classe

( X ) Estudo dirigido / Listas de exercícios

(  ) Aulas em salas de microcomputadores

(  ) Outros  (especificar):

	AVALIAÇÃO:

	2 provas de 30 pontos

	Listas de Tarefas Quinzenais (10 pontos)

	Trabalho Final (30 pontos)
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	Método de Ziegler-Nichols Automatizado

	Métodos Paramétricos

	Métodos Heurísticos

	Controlador PID com Auto-Sintonia

	4. Noções de Estimação de Parâmetros

	Determinação da Ordem do Modelo e do Tempo Morto

	Mínimos Quadrados

	Estimação Monitorada

	Fator de Esquecimento

	Variável Instrumental

	Estimação por Lógica Difusa

	5. Controladores Adaptativos

	Classificação 

	Controlador de Variância Mínima

	Alocação de Pólos Adaptativa

	Controlador Preditivo Generalizado

	Controlador Adaptativo por Lógica Difusa

	Controlador Adaptativo Robusto

	6. Aspectos Práticos de Implementação

	Considerações sobre Precisão Numérica

	Implementacão de Algoritmos de Controle

	Aplicações
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