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PLANO DE ENSINO

Em carater excepcional e transitorio, para substituicao de aulas presenciais por aulas em meios
digitais, enquanto durar a pandemia do novo coronavirus — COVID-19, em aten¢do a Portaria MEC
5344, de 16 de junho de 2020 e a Resolucao 140/2020/CUn, de 21 de julho de 2020.

EMC 410069 — SISTEMAS DE CONTROLE HIDRAULICOS E
PNEUMATICOS

1) Identificacao

Carga horaria: 36 horas-aula teoricas.

Nome(s) do(s) professor(es): Victor Juliano De Negri, E-mail: victor.de.negri@ufsc.br
Edson Roberto De Pieri, E-mail: edson.pieri@ufsc.br

Periodo: 2° bimestre de 2020

2) Cursos
Programa de Pos-Graduacdo em Engenharia Mecanica

3) Requisitos
Nao ha

4) Ementa

Introdugdo: Configuracdes tipicas, caracteristicas e aplicacdes de sistemas de posicionamento
hidraulicos e pneumaticos, servovalvulas, valvulas proporcionais e de chaveamento rapido.
Sistemas de controle pneumaticos: Equagdo da vazao e da continuidade em sistemas pneumaticos,
Modelagem e simulagdo de posicionadores pneumaticos. Sistemas de controle hidraulicos:
Modelagem linear e ndo-linear de valvulas e atuadores, Modelagem de posicionadores
hidraulicos, Método de projeto de posicionadores hidraulicos. Controladores: Sintese de
controladores lineares e nao lineares. Compensacao de nao linearidades tipicas. Analise teorico-
experimental de posicionadores.

5) Objetivos
Geral:

Apresentar de forma geral os sistemas hidrdulicos e pneumadticos para controle de posi¢do,
aprofundando-se na modelagem matematica linear e ndo-linear, sintese de controladores e
compensagdo de ndo-linearidades e analise do comportamento dindmico destes sistemas.

Especificos:

1. Apresentar os conceitos e caracteristicas fundamentais de componentes e sistemas hidraulicos
€ pneumaticos para controle de posi¢ao.
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2. Aplicar conceitos de mecanica dos fluidos, mecanica classica e de controle para a modelagem
dindmica de componentes e sistemas de controle hidraulicos e pneumaticos.

3. Aplicar técnicas de controle linear e ndo-linear e de compensag¢do de ndo-linearidades para
posicionadores hidraulicos e pneumaticos.

4. Analise dindmica de posicionadores hidraulicos e pneumaticos

6) Conteudo Programatico

6.1. Sistemas de controle hidraulicos [10 horas-aula]
6.1.1. Introdugdo aos sistemas de posicionamento hidraulicos e pneumaticos
6.1.2. Modelagem linear e ndo-linear de valvulas e atuadores
6.1.3. Modelagem e analise de sistemas de posicionamento hidraulicos
6.1.4. Método de projeto de posicionadores hidraulicos

6.2. Sistemas de controle pneumaticos [7 horas-aula]
6.2.1. Servovalvulas, valvulas proporcionais e de chaveamento rapido
6.2.2. Modelagem nao-linear de valvulas e atuadores
6.2.3. Modelagem e simulacao de posicionadores pneumaticos

6.3. Controladores [14 horas-aula]
6.3.1. Sintese de controladores lineares e ndo-lineares
6.3.2. Compensagdo de nao linearidades

6.4. Analise teorico-experimental [5 horas-aula]
6.4.1. Andlise tedrico-experimental de posicionadores pneumaticos
6.4.2. Analise tedrico-experimental de posicionadores hidraulicos

7) Metodologia

Os conteudos teoricos serdo abordados em aulas sincronas no horario regular da disciplina,
compostas de exposi¢do do conteudo tedrico, realizagdo de exercicios pelos alunos e discussao
sobre a solucao dos exercicios.

Sera empregado software de simulagdo dindmica, cuja licenca serd disponibilizada para instalagdo
em computador pessoal de cada aluno. Estas atividades poderao ser realizadas individualmente
ou em grupos de alunos e ocorrerdo de forma assincrona. As orientacdes para uso do software e
resolucao de cada problema serdo dadas via Moodle e/ou em encontros sincronos.

A disciplina incluird a realizagao de dois trabalhos: um em tema de controle em hidraulica e outro
de controle em pneumatica. Os trabalhos serao realizados em grupos de alunos ou individualmente
em horario extra-classe, porém com apresentagdo individual em horario regular da disciplina. Os
dados experimentais serdo provenientes de dissertacdes e teses realizadas no LASHIP e
disponibilizados aos alunos.

O material didatico, incluindo slides, apostilas, links para material complementar e software de
simulagdo, exercicios e trabalhos/projetos serdo disponibilizados no Moodle antecipadamente. As
aulas sincronas poderdo gravadas e disponibilizadas aos alunos para revisao dos assuntos tratados.

O material disponibilizado, gravacdes de aulas e outros elementos empregados na disciplina nao
poderao ser compartilhados para terceiros, devendo ficar seu uso restrito aos alunos regularmente
matriculados na disciplina no periodo letivo 2020/1.



8) Avaliacao
Ocorrera por meio de 3 (trés) componentes, a saber:

- Nota 1 (N1), associada as partes 6.1 e 6.2, composta de 1 prova individual (P1) e 1 avaliacao de
lista de exercicios (E1).

- Nota 2 (N2), associada a parte 6.3, composta de 1 prova individual (P2) e 1 avaliagado de lista de
exercicios (E2).

- Nota 3 (N3), associada a parte 6.4, composta de trabalho em hidraulica (T1) e trabalho em
pneumatica (T2).

As notas serdo calculadas da seguinte forma:
N1=P1x0,6+Elx0,4
N2=P2x0,6+E2x0,4
N3 =(T1+T2)/2
A média final (MF) seré calculada pela média ponderada destas notas, ou seja:
MF = (N1 + N2 +N3) /3

9) Cronograma

1. As aulas sincronas ocorrerdo dentro do horario regular da disciplina.

2. As avaliagodes sincronas serdo realizadas em data de consenso como os alunos.

3. O lancamento do Trabalho 1 seré dia 29/09 e a sua entrega pelos alunos via Moodle em 20/10
e apresentacdo individual na mesa data no horario regular da disciplina. A execucdo desta
atividade pelos alunos ocorrera como atividade assincrona.

4. O lancamento do Trabalho 2 sera dia 29/09 e a sua entrega pelos alunos via Moodle em 22/10
e apresentacdo individual na mesa data no horario regular da disciplina. A execugdo desta
atividade pelos alunos ocorrera como atividade assincrona.
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