Programa de Provas do Concurso

Area de Conhecimento: Engenharia Elétrica - Subérea: Controle e Automagao

1. Andlise e projeto de sistemas de controle do tipo proporcional-integral-
derivativo (PID) (estrutura, métodos de sintonia e aspectos praticos) e de
sistemas de controle baseados em compensadores de fase pelos métodos da
resposta em frequéncia e do lugar das raizes.

2. Andlise e projeto de sistemas de controle digital, incluindo aproximacdo de
controladores continuos e projeto por alocacdo de polos usando representacao
por funcdo de transferéncia.

3. Estabilidade, controlabilidade e observabilidade de sistemas dindmicos lineares
continuos e discretos no tempo.

4. Projeto de sistemas de controle usando representacdo de sistemas dinamicos
em tempo continuo e em espaco de estados, incluindo realimentacdo estatica
de estados, projeto de estimadores de estados, método de alocagdo de polos e
projeto do regulador linear quadratico - LQR.

5. Andlise e projeto de sistemas de controle preditivo, incluindo sistemas
multivariaveis, representacao por funcdo de transferéncia, espaco de estados e
aplicagOes praticas.

6. Analise e projeto de controladores robustos de sistemas lineares incertos
continuos no tempo (Controle H2 e H-infinito).

7. Identificacdo de sistemas lineares e ndo-lineares. ldentificacdo em batelada.
Identificagao recursiva. Fundamentos de identificacao de sistemas nao-lineares

8. Modelagem, controle e simulagdo de sistemas a eventos discretos (SED):
modelagem e andlise de propriedades de SED empregando redes de Petri;
autdématos e linguagens; teoria de controle supervisério.

9. Automacdo e controle de manufatura: Sensores e atuadores industriais;
hardware e dispositivos eletrOnicos para automacao; controladores ldgicos
programaveis (CLP), Supervisory Control and Data Acquisition (SCADA) e
protocolos de comunicagao em sistemas de automacao industrial.
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