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EMENTA/GBJETIVOS

EMENTA
Sistemas dinimicos ndo-Bncares. Modelagen matemanca ¢ principals ndo Hueoridades om sistemus do conroie csaturagio
Fong morta. hisferese, eie). Representaciio por variavels de esiado. Espago de estados (plano de fases). Andlise g
i amicos. Atratores: equilibrios. ciclos limites ¢ comporiamento aperiodico. Teorema da Hnearizacio. |
¢iodos aproximados de andliser método da funglio descritiva, Métodos de sintese de comroladores du sisten

ndo-tineares: Bnearizaclo por realimentacdo. hachiviepping ¢ estiutura varidvel.

OBJETIVOS

Inoduzir os conceitos basicos dos sistemas ndo lneares. Apresentar as principais téenicas de andlise ¢ projeio de

controfadores para sistemas ndo jnearss. Colocar a0 aluno frente 4 problemdtica de controle considuvrunde as n
lincaridades presentes nas aplicagdes praticas. fatreduzir 0s principios basicos relacionados com o controle Nie Lincur de

SPOCUSS0S assim comoe as principais ferramentas de andlise e projeto,

METODOLOGIA/CRITERIOS DE AVALIACAO

METODOLOGIA

Aulas expositivas, resolugdio de exercicios, desenvolvimenios de rotinas usando pacotes compaiacionais especificos,

CRITERIOS DE AVALIACAO N

Provas esoriias e um irabathe no formaie de seminario.
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CONTEUDO PROGRAMATICO

I INTRODUCAO AOS SISTEMAS DE TEMPO CONTINUO
Resumo sobre equagdas lineares;

Sisiemas autdnomos & ndo-autondmos:

Noc¢des de estabilidade:

Existéncia e unicidade:

1.
1.
1.
1.
1.5 Autovalores e autoveiores.
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SISTEMAS NAO-LINEARES DE TEMPO CONTINUO
Equivaléncia topoldgica;

Teoremas locais para sistemas nio-lineares:

Teoria da variedade central;

Estabilidades local e globai:

Estabilidade pela linearizacZo;

Funcdes de Lyapunov;

M¢étodo direto de Lyapunov:

Mérodo de Krasovskii.
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OSCILACOES LINEARES E NAQ LINEARES
.1 Péndulo ndo-linear

.2 Oscilador de Van der Pol;

.3 Estabilidade orbital;

A4 Ciclo limite.

L
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4 BIFURCACOES
4.1 Nogio de estabilidade estrutural;
4.2 Diagramas de bifurcacio;
4.3 Bifurcacio sela-no:
4.4 Bifurcacfo transcritica;
4.5 Bifurcacio de forquilha,

i

METODO DA FUNCAO DESCRITIVA
5.1 Funcio descritiva de ndo linearidades especificas;

3.2 Analise de estabilidade pelo método da funcio descritiva. "

6 REALIMENTACAO LINEARIZANTE E BACKSTEPPING ) )‘ \
6.1 Linearizacdo emtrada-saida: . \ "
6.2 Lincarizagdo entrada-estado: v

6.3 Derivada de Lie;

6.4 Aplicacdes da derivada de Lie:

6.5 Parénteses de Lie:

6.6 Cenceito de backstepping;

6.7 Aplicaclio do backstepping aos sistemas ndo lineares.
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