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Nao linearidades tipicas, sistemas auténomos e forgados, plano de fase, atratores, linearizacdo e
pontos de equilibrio, ciclos limites, estabilidade por Lyapunov, linearizacdo pela realimentacdo, controladores de
estrutura varidvel, projeto de controladores por backstepping
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OBJETIVOS GERAIS

Introduzir 0 aluno no conhecimento de controle n&o linear de sistemas, incluindo modelagem,
simulagéo e projetos de controladores.

METODOLOGIA

- Aulas expositivas com utilizagdo de quadro e transparéncias sobre os diversos itens do Programa
- Trabalho pratico enfocando um dos itens do programa a ser defendido em classe
- Exemplos numéricos reais.

CRITERIO DE AVALIACAO

Duas avalia¢des escritas discursivas e um trabalho individual de programacao.
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APROVADO PELO CONSELHO DEPARTAMENTAL EM: /

PROGRAMA

1. Consideracoes Iniciais
1.1. - Conceituagao
1.2. — sistemas lineares versus sistemas néo-lineares
1.3 — Ciclo-limite
1.4 — Escape em tempo finito
2. Sistemas dinamicos nao-lineares
2.1. — Equagdes diferenciais
2.2. — Existéncia e unicidade de solugao
2.3. — Bifurcacoes
2. Anadlise qualitativa
2.1. —Plano de Fase
2.2. — Método das isdclinas
2.3. - Linearizacao
2.4. — Exemplos
3. Estudo das Funcoes Descritivas
3.1. — Nao-linearidades tipicas
3.2 — Analise qualitativa: previsdo de ciclos-limite.
4, Estabilidade
4.1. — Estabilidade segundo Lyapunov
4.2 - Primeiro método

4.3 - Segundo método

4.4 - Estabilidade de sistemas com realimentacdo nao-linear: critérios de Popov e do circulo.
5. Estratégias de controle
5.1. — Linearizag&o por realimentacéo

5.2 - Controle a estrutura variavel

5.3 - Controle adaptativo

5.4 - Controle adaptativo




