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	PLANO DE ENSINO-APRENDIZAGEM

	1. EMENTA: 

Conceitos de Transformada de Laplace aplicado a sistemas de controle. Modelagem de sistemas Físicos: elétricos, mecânicos, térmicos e de fluídos. A Dinâmica dos Processos e os Modelos Representativos: sistemas de Primeira Ordem. e Segunda Ordem. Modelo de Processos com Integrador, Tempo Morto e Atraso de transporte. Modelos de Processos de Ordem Superior. Controle PID. A Realimentação Negativa. O Algoritmo PID. Modificações do Algoritmo PID. Ação Windup. Controladores PID Digitais. Utilização do Controle PID. Sintonia de Controladores PID. Método de Resposta em Malha Fechada. Estabilidade. Métodos de Sintonia de Ziegler-Nichols. Método Kappa-Tau (KT) de Åström e Hägglund.  Sintonia Automática de Controladores. Introdução. Descrição do Método de Realimentação a Relé. A Função Descritiva do Relé. O Ruído e o Relé com Histerese. Implementação da Sintonia Automática.


	2. OBJETIVOS 

      DO CURSO: 

         O curso tem por objetivo garantir aos alunos egressos o direito à aquisição de competências profissionais que os tornem aptos para a inserção em setores profissionais nos quais haja utilização de tecnologias em Controle e Automação Industrial, visando principalmente à formação de profissionais qualificados a operar, instalar, manter e administrar as diversas áreas automatizadas na indústria
3. OBJETIVOS
DA DISCIPLINA

3.1 GERAL: Preparar o aluno de Automação Industrial a atuar em vários setores industriais, dentro de suas atribuições profissionais, mostrando-lhe de forma clara os conteúdos previstos no ementário.
3.2 ESPECÍFICOS: Dar condições para o aluno compreender os processos industriais onde são aplicados os conceitos de instrumentação e controle de processos.



	4. COMPETÊNCIAS E HABILIDADES

O aluno estará apto a utilizar, especificar, instalar e manter instrumentos comuns de controle de processos. 
.

O alunos também estará apto a preparar, desenhar e interpretar gráficos e plantas de instalação de instrumentos industriais.



	

	5.  ABORDAGENS TEMÁTICAS

	1
	Conceitos de Transformada de Laplace

	2
	Definições, propriedades.

	3
	Expansão em frações parciais, resolução de equações diferenciais.

	4
	Exercícios

	5
	Modelagem de sistemas Físicos: elétricos, mecânicos, térmicos e de fluídos.

	6
	A Dinâmica dos Processos e os Modelos Representativos. A Dinâmica de Processos de Primeira Ordem.

	7
	A Dinâmica de Processos de Segunda Ordem.

	8
	Modelo de Processos com um Integrador mais Tempo Morto. Modelo de Processos com um Atraso mais Tempo Morto. 

	9
	G1

	10
	Modelo de Processos de Segunda Ordem com Atraso mais Tempo Morto. Modelos de Processos de Ordem Superior

	11
	Controle PID. A Realimentação Negativa.

	12
	O Algoritmo PID. Modificações do Algoritmo PID.

	13
	Ação Windup. Controladores PID Digitais.

	14
	Utilização do Controle PID. Sintonia de Controladores PID. Método de Resposta em Malha Fechada. Estabilidade.

	15
	Métodos de Sintonia de Ziegler-Nichols.

	16
	Método Kappa-Tau (KT) de Åström e Hägglund.  

	17
	Sintonia Automática de Controladores. Descrição do Método de Realimentação a Relé. A Função Descritiva do Relé. O Ruído e o Relé com Histerese. Implementação da Sintonia Automática.

	18
	Prova G2

	19
	Aula de revisão

	20
	Prova de substituição

	6.  ORGANIZAÇÃO  METODOLÓGICA

A metodologia inclui parte teórica e realização de exercícios para fixação e aulas práticas, buscando conectar os conceitos em aplicações reais.

A metodologia inclui aulas expositivas e práticas de laboratório.
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	7.PROCESSOS AVALIATIVOS:

A avaliação constitui processo contínuo, sistemático e cumulativo. A aprendizagem do aluno será avaliada ao longo do semestre letivo e será expressa em dois graus  G1 e G2.

A nota referente ao  grau 1 será obtida através de trabalhos (exercícios, relatórios das aulas práticas) (20%) e de prova escrita (80%). A G2 englobará todo o conteúdo da disciplina, que o habilitem a utilizar, criativamente, as aprendizagens propostas pela disciplina.

 A nota referente ao  grau 2 será obtida através da apresentação de trabalhos (exercícios, relatórios das aulas práticas ) (20%) e de prova escrita (80%). A G1 abordará os saberes elaborados no primeiro bimestre letivo, que o habilitem a aplicar e construir ou reconstruir, conhecimentos, metodologias e processos.

O grau final do semestre resulta da média ponderada dos graus G1 e G2, sendo que G2 tem peso 2. Será aprovado o aluno que obtiver média ( 6,0.

Média final =  G1   +   2 x G2   ( 6,0

     3

O aluno que obteve aproveitamento inferior a 6,0 na média ponderada entre os dois graus , tem direito a realizar prova cumulativa de recuperação para substituir um dos graus. O aluno deverá indicar ao professor antes da realização da prova em caráter definitivo o grau que deseja substituir.

Após a segunda avaliação será realizada uma revisão dos conteúdos, com a correção da avaliação g2

O grau de substituição será constituído de uma prova escrita, que englobará todo o conteúdo do eixo estruturante. Este grau substituirá integralmente o grau desejado, e terá peso 1 e 2 conforme o grau a ser substituído seja o grau 1 ou 2, respectivamente. 
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	O Algoritmo PID. Modificações do Algoritmo PID. 
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	Ação Windup. Controladores PID Digitais. 
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	7
	Utilização do Controle PID. Sintonia de Controladores PID. Método de Resposta em Malha Fechada. Estabilidade. 








