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PLANO DE ENSINO

Controle multivariável

Disciplina

Aprovação: 003/2025
Homologação (Conselho de Centro):

Data de Fechamento do PE: 13/03/2025 2025/1Prd. Letivo:
14/04/2025

Foz do IguaçuCampus funcionamento:

Programa: Engenharia Elétrica e Computação
Integral

Centro de Engenharias e Ciências ExatasCentro responsável:

30Carga horária:

Creditos: 2

Turno:

Nível: Mestrado

Ementa
Resolução:

Introdução ao controle multivariável; Modelos; Polos, zeros e estabilidade; Desempenho e robustez; técnicas; projeto de
controladores.

Nº 248/2019-CEPE

Objetivo geral

Objetivos Específicos

Controle multivariável tem como objetivo geral desenvolver competências  específicas na modelagem, simulação, análise e
projeto em sistemas dinâmicos multivariáveis, com ênfase no caso linear e realimentação de estados.

Metodologia
A disciplina será desenvolvidos utilizando aulas expositivo-participativas, exercícios em classe,
simulações em computador, trabalhos em grupo e estratégias de aprendizagem ativa como a sala de aula invertida e a
aprendizagem baseada em problemas.

Serão propostos 3 problemas/projetos que servirão de fio condutor para o desenvolvimento de todo conteúdo da disciplina.
Cada problema envolverá cerca de um terço do conteúdo e da carga horária da disciplina.

O aproveitamento da disciplina será avaliado pelo desempenho do aluno nos três problemas propostos.

Cada problema terá uma entrega final escrita, sendo atribuída uma nota: P1, P2 e P3, respectivamente.

A nota final será a média aritmética das três notas.

Avaliação

Atividades Práticas

Nome C/H
Docentes

Romeu Reginato 30:00
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Título C/H
Conteúdo Programático

Introdução geral a sistemas multivariáveis
- Conceitos gerais de modelagem matemática de sistemas dinâmicos
- Classes de sistemas: monovariáveis x multivariáveis
- Representação por Matriz de Transferência
- Representação por Equação de Estados
- Equações dinâmicas equivalentes e formas canônicas
- Estabilidade BIBO e interna

Controle de sistemas multivariáveis
- Controle centralizado x decentralizado
- Objetivos: estabilidade, desempenho, robustez

Realimentação de Estado
- Controlabilidade
- Alocação de autovalores - condições e métodos de projeto
- Regulação e tracking

Observadores de estado
- Observabilidade
- Observador de Luenberger
- Realimentação do estado observado

Técnicas de projeto
- Projeto LQR e Filtro de Kalman
- Desigualdades matriciais lineares
- Controle descentralizado
- Descoplamento
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