
  
   

INSTITUTO FEDERAL DE MINAS GERAIS 
 CAMPUS​ BAMBUÍ 

_________________________________________________________________ 

Código:​ BiSuEEA.113 

Disciplina: ​Sistemas de Controle  

Pré-requisito(s): ​Cálculo II 

Co-requisito(s): ​- 
_________________________________________________________________ 

Carga Horária  
Teórica: ​33.2 Prática: ​16.6 Total: ​49.8 

_________________________________________________________________ 
Ementa: 
Introdução ao Estudo de Sinais e Sistemas; Representação Matemática de          

Sinais; Classificação de Sistemas; Representação Matemática Usando       

Equações Diferenciais; Transformada de Laplace; Modelagem de Sistemas de         

Controle; Sistemas em Malha Aberta e em Malha Fechada; Representação e           

Simplificação de Diagrama de Blocos; Resposta Transitória e em Regime          

Permanente; Função de Transferência; Polos e Zeros; Estabilidade; analise         

pelo Método do Lugar das Raízes; Análise da Resposta em Frequência;           

Representação no Espaço de Estados; Projeto de controladores P,PI e PID.  

_________________________________________________________________ 
Objetivo Geral: 
Ao término da disciplina o aluno deverá ser capaz de compreender os            

fundamentos matemáticos que envolvem sistemas de controle, avaliar a         

estabilidade de sistemas de controle e ser capaz de projetar e implementar            

um controlador para um sistema de controle real. 

_________________________________________________________________ 
Objetivo Específico: 

● Compreender os fundamentos da modelagem matemática de sistemas        

dinâmicos lineares utilizando equações diferenciais e transformada de        

Laplace, e as suas formas de representação; 

● Classificar e avaliar a estabilidade de um sistema, de acordo com tipo            

de resposta no domínio do tempo e da frequência; 
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● Projetar um controlador P, PI e PID para um sistema de controle            

contínuo.  
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