UNIVERSIDADE FEDERAL DE SANTA CATARINA
CENTRO TECNOLOGICO
DEPARTAMENTO DE AUTOMAGCAO E SISTEMAS

Programa de Ensino
MODELAGEM E CONTROLE DE SISTEMAS A EVENTOS DISCRETOS

Cddigo da disciplina: DAS5203

Numero de Créditos: 5 (90 horas/aula— 72 h/a Tedrica | 18 h/a Laboratdrio)
Pré-requisito: DAS5307

Equivalente: DAS5202

Oferecida ao(s) curso(s): Engenharia de Controle e Automacao

Tipo: Obrigatdria

Ementa

Sistemas a Eventos Discretos (SEDs): conceituagdo, classificagdo, propriedades, exemplos; Redes de Petri e
Verificagao: defini¢cdes, propriedades, andlise, implementacdo, modelagem; verificagdo de propriedades;
Autdmatos e controle supervisério: Autdomatos de Estados Finitos: conceituagdo basica, operagdes, controle
supervisério de SEDs baseado em autématos; Experiéncias praticas de uso dos formalismos na resolugao de
problemas de modelagem, andlise e sintese de controladores para SEDs.

Objetivos

e Apresentar uma breve revisdo de sistemas continuos e discretos no tempo e os principais
formalismos utilizados para modela-los e controld-los;

e Mostrar que as técnicas de representagao de sistemas que dependem do tempo ndo sdo adequadas
para modelar sistemas cuja evolucdo depende exclusivamente da ocorréncia de eventos. Definir
formalmente de Sistemas a Eventos Discretos (SEDs);

e Introduzir a modelagem formal de SEDs utilizando-se redes de Petri.

o Introduzir técnicas de verificacdo formais de propriedades de sistemas modelados por redes de Petri;

e Apresentar outro formalismo matematico utilizado para modelar SEDs: autématos;

e Apresentar projeto de controladores utilizando autématos;

e Realizar projetos de modelagem e sintese de controladores utilizando-se ambos os formalismos
apresentados.

Contetido Programatico
Sistemas a Eventos Discretos
1. Conceito de estado e trajetdria de sistemas;
2. Classificagao de sistemas;
(a) Sistemas lineares;
(b) Sistemas invariantes no tempo;
(c) Sistemas dinamicos;
(d) Sistemas continuos e discretos no tempo.
3. Exemplos de sistemas e como sdo classificados;
4. Modelos de sistemas dindmicos e estaticos;
5. Conceituacdo de Sistemas a Eventos Discretos (SEDs);
6. Propriedades de SEDs;
7. Exemplos de SEDs.

Redes de Petri
1. Definicdo de grafo de uma rede de Petri;
2. Redes de Petri marcadas;
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Dinamica de redes de Petri;

Redes de Petri rotuladas;

Redes de Petri rotuladas estendidas (RPRE);

Grafo de alcangabilidade;

Composicdo de redes de Petri por fusdo de lugares e transicdes;
Sintese de controladores modelados por redes de Petri;

Redes de Petri interpretadas para controle (RPIC);

10. Sintese de controladores em RPIC;

11. Métodos de conversdo de controladores em RPIC para linguagens de programacdo de CLP;
12. Verificagdo formal de sistemas;

13. Linear temporal logic (LTL).

Automatos e controle supervisorio
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. Conceituagdo de eventos, tracos e linguagens;

. Modelagem de sistemas por linguagens;

. Operagoes com linguagens;

. Autdmatos de estados finito;

. Linguagens gerada e marcada por automatos;

. Operagdes com autématos;

. Autbmatos com observacao parcial de eventos;
. Controle supervisério baseado em autébmatos;
. Controlabilidade e observabilidade;

10. Sintese de controladores;
11. Analise de sistemas controlados por autébmatos.
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