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OBIETIVOS E COMPETENCIAS A DESENVOLVER

Desenvolver conhecimentos sobre as varias estruturas dos sistemas de controlo étimo e

adaptativo, e capacidade de concecdo e andlise dos seus projetos, nomeadamente:

-Ter conhecimento geral de controlo de sistemas MIMO e de abordagens em espaco de estado.

-Compreender os principios fundamentais e os fundamentos tedricos do controlo Otimo e
Adaptativo. Aplicar técnicas de controlo no problema de modelos com perturbacgo.

-Compreender e utilizar o método dos Minimos Quadrados.

-Aplicar observadores como ferramenta para aceder ao estado de um sistema onde as
medicGes sdo incompletas e com ruido. Compreender a estimacé@o de estado - filtro de
Kalman.

-Capacidade de andlise e concecdo através de aplicagdes praticas das vdrias técnicas como
por exemplo recorrendo ao Filtro de Kalman. Projetar Sistemas de controlo étimo e adaptativo.

= -Verificar o desempenho dos sistemas de controlo étimo e adaptativo usando o MATLAB e
Simulink , testando-os em processos reais no Laboratério.

CONTEUDOS PROGRAMATICOS

1. Infrodugdo e Revisdes: Controlabilidade, Atingibilidade e Observabilidade; Controlo por
realimentacdo das varidveis de estado: Férmula de Ackermann.

2. Regulagdo e Seguimento: Controlador com Observador de Estado, Observador Preditor;
Observador Corrente. Entrada de referéncia em sistemas de realimentacdo completo;
Entrada de referéncia com estimadores; Entrada de referéncia com comando no erro da
saida; Comparacdo da estrutura com o estimador e os métodos cldssicos.

3. Perturbagdes e controlo com modelo aumentado: Estimacdo de perturbacées; Controlador
com o modelo aumentado, incluindo o modelo do processo; Controlador com o modelo
aumentado, incluindo o modelo das perturbacdes; Acao integral.
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4. Controlo Adaptativo: Método dos Minimos Quadrados

5. Sistemas MIMO e controlo étimo: Controlo étimo varidvel no tempo; Controlo étimo com
regulador linear quadrdtico (LQR); Estimacdo étima com base no Filtro de Kalman; Projeto
de controladores MIMO.

6. Breve introdugdo & identificagdo de sistemas.
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METODOS DE AVALIACAO

O Frequéncia

® Exame (50%)

® Trabalhos de laboratério (50%)
O Projeto (....%)

O Outro:

Para aprovacdo na disciplina o aluno tem de obter uma classificagdo no exame superior ou
igual a 8 em 20 valores e tem de obter a classificagdo minima de 9.5 em 20 valores nos
trabalhos prdticos. Para aprovacdo na disciplina os alunos terdo ainda de assistir a um
minimo de 2/3 das aulas prdticas / tedrico-prdticas. A(s) data(s) limite de entrega dos
trabalhos praticos serd combinada entre alunos e docentes no inicio do semestre letivo.

Os alunos com estatuto de trabalhadores estudantes terdo de satisfazer os mesmos critérios
de avaliacdo que os alunos ordindrios, sendo-lhes no entanto dada a possibilidade de
realizarem os trabalhos laboratoriais fora do hordrio normal, em moldes a combinar com o
docente no inicio do semestre. E-lhes também retirada a obrigatoriedade de assistir a 2/3
das aulas prdticas/tedrico-praticas.

O Docente Responsavel,
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Paul%nueﬂuchodo Coelho, PhD
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