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EMENTA
Sistemas com ganhos auto-ajustáveis (self tuning), controle por modelo de referência (MRC), controle
adaptativo por modelo de referência (MRAC), controle de sistemas dinâmicos a estrutura variável.
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OBJETIVOS GERAIS
Estudo do controle adaptativo de sistemas dinâmicos lineares e não-lineares. Introdução às ferramentas de

análise e síntese de controladores robustos para sistemas lineares e não-lineares.

METODOLOGIA
- Aulas expositivas com utilização de quadro e transparências sobre os diversos itens do Programa

- Trabalho prático enfocando um dos itens do programa a ser defendido em classe

- Exemplos numéricos reais.

CRITÉRIO DE AVALIAÇÃO
Duas avaliações escritas discursivas e um trabalho prático em grupo.
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PROGRAMA
1. Considerações Iniciais

1.1 Definição de sistemas com ganhos auto-ajustáveis (self tuning)

1.2 Mapa de ganhos (gain schedule)

1.3 Justificativa para a utilização de controle adaptativo

2. Métodos de controle adaptativo

   2.1 – Controle por Modelo de Referência (MRC)

    2.2 – Controle Adaptativo por Modelo de Referência (MRAC)

       2.2.1. – Abordagem no Espaço de Estados

       2.2.2. – Abordagem entrada/saída

       2.2.3. – Projeto de Controle Lyapunov

3. Métodos de controle robusto

    3.1. – Síntese H2

    3.2. – Síntese H
∞

    3.3 – Controle a estrutura variável

       3.3.1. – Projeto de Controle Lyapunov aplicado a sistemas lineares e não-lineares


