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OBJETIVOS

Ao final da disciplina o estudante sera capaz de analisar, modelar, projetar e aplicar as teorias de

controle multivariavel, ndo lineares e inteligentes.

EMENTA

Teoria basica e aplicacbes a Engenharia de Controle e Automacdo de técnicas de controle

multivariavel, ndo lineares e inteligentes.

DESCRICAO DO PROGRAMA

Apresentacdo por variaveis de estado de sistemas continuos e amostrados.

Metodologia de anélise e projeto de sistemas de controle multivariavel.

Controlabilidade e Observabilidade.

Decomposicao canonica de sistemas lineares; Formas canonicas.

Relacdo entre a representacdo por variaveis de estado e a Matriz Funcdo de

Transferéncia; Polos e Zeros Multivariaveis.

Controle com o estado mensuravel; Realimentacao de estados.

Propriedades: caso monovariavel, extensdo de resultados.

8. Conceito de estimador de estado; Observadores; Controle usando realimentagédo do
estado estimado.

9. Importancia do estudo de sistemas ndo-lineares.
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10. Representacdo matemaética: Equacgdes diferenciais ndo lineares; Teoremas de existéncia e
unicidade de solucao.

11. Estabilidade, diferentes definigdes.

12. Anélise pelo plano de fase; Singularidades, classificacéo.

13. 2° Método de Liapunov; Dominio de Estabilidade; Estabilidade Absoluta.

14. Controle de Sistemas N&o-Lineares Tipicos (temperatura, nivel, outros).

15. Teorema da separagéo; Introducgéo ao conceito de compensagéo dindmica.

16. Introducdo aos sistemas inteligentes em Controle e Automacéo de processos.

16.1. Sistemas especialistas;
16.2. Logica “Fuzzy”;

16.3. Redes Neurais;

16.4. Algoritmo genético.

17. Laboratério: (12h.) - Utilizacdo de ferramentas de andlise e projeto de sistemas
multivariaveis (PACSC). Aplicacdo a processos fisicos tipicamente multivariaveis
(coluna de destilagdo, motores A.C., outros).

18. Laboratério: (4h.) - Andlise de estabilidade usando simuladores. Experiéncias com
sistemas fisicos ndo-lineares. Utilizacdo de ferramentas de analise e projeto assistido por
computador. Projeto de controladores lineares e ndo-lineares.

19. Laboratorio: (2h.) — Aplicagdo de Logica Fuzzy.
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