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EMENTA

Estabilidade segundo Lyapunov; fundamentos de sistemas n#o-lineares: estabilidade, plano de fase,
linearizaglo por realimentag3o de salda, controle ndo-iinear: fundamentos de identificagio de sistemas;
sisternas muti-malhas; desacoplamento; fundamentos de controle preditivo e adaptativo.

OBJETIVOS
Ao final do curso o aluno devera estar capacitado nos fundamentos basicos de técnicas de controle avangado.

METODOLOGIA

Aulas tedricas, expositivas, exercicios de aplicagdo, seminarios, simulagdes computacionais utilizando o
programa MATLAB.

AVALIAGAO
Provas escritas, semindrios e trabalhos de simulagao.
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CONTEUDO PROGRAMATICO

1.

Sistemas Ndo-Linsares

1.1 Estabilidade

1.2 Plano de Fase

1.3 Linearizagao por Realimentagao de Saida
1.4 Controle Ndo-Linear

Identificaglio de Sistemas

2.1 Modelagem de Processos

2.2 |dentificag@o por Métodos Daterministicos
2.3 Identificagio Estatistica

Fundamentos de Controle Multivariavel

3.1 Representagdio por Variaveis de Estado
3.2 Controlabilidade @ Observabilidade

3.3 Posicionamento de Pdlos

3.4 Controle Descentralizado

Fundamentos de Controle Preditivo

4.1 Conceitos Bisicos

4.2 Controle por Varidncia Minima

4.3 Controle por Matriz Dinimica (DMC)
4.4 Controle Preditive Generalizado (GPC)

Fundamentos de Controle Adaptativo
5.1 Definicdes Basicas

5.2 Programacéo de Ganho

5.3 Controladores Auto-Ajustaveis

5.4 Controte por Modelo de Referéncia
5.5 Controle Estocéstico
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