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OBJECTIVOS:

Grande parte das aplicagdes do controlo digital recorrem a implementagdo em espacgo de estados e ao
uso de computadores. Assim, o objectivo desta disciplina é complementar o estudo da disciplina de
controlo digital, fornecendo aos alunos um conjunto de conhecimentos e técnicas, tdo necessarias na
area do controlo moderno, tais como: - Sintese de sistemas lineares de controlo por computador
usando técnicas polinomiais e técnicas em espaco de estados; - Sintese de observadores de Kalman e
de controlador-observador em espaco de estados; - Introducao ao controlo 6ptimo e aos sistemas
MIMO; - Introducao ao controlo adaptativo.

Nas aulas praticas sdo realizadas experiéncias laboratoriais com kits didacticos de controlo de
processos, complementadas com a resolugdo de fichas de problemas e realizagao de simulagdes em
ambiente MATLAB/SIMULINK.

PROGRAMA:

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

2. Regulacao 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; Comparagdo da
estrutura com o estimador e os métodos classicos.

3. Perturbacdes e controlo com modelo aumentado: Estimacdo de perturbagdes; Controlador
com o modelo aumentado, incluindo o modelo do processo; Controlador com o modelo
aumentado, incluindo o modelo das perturbagdes; Acgao integral.
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4. Controlo Adaptativo: Método dos Minimos Quadrados

5. Sistemas MIMO e controlo optimo: Controlo optimo variavel no tempo; Controlo éptimo com
regulador linear quadratico (LQR); Estimacdo optima com base no Filtro de Kalman; Projecto de
controladores MIMO.

6. Breve introducao a identificacdo de sistemas.

METODO DE AVALIACAO:

O Freguéncia

® Exame (50%)

@® Trabalhos de laboratério (50%)
O Projecto (....%)

O Outro:

Para aprovagao 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 praticos.
Para aprovacdo na disciplina os alunos terdo ainda de assistir a um minimo de 2/3 das aulas praticas
/ tedrico-praticas. A(s) data(s) limite de entrega dos trabalhos praticos sera combinada entre alunos
e docentes no inicio do semestre lectivo.

Os alunos com estatuto de trabalhadores estudantes terao de satisfazer os mesmos critérios de
avaliacdo que os alunos ordinarios, sendo-lhes no entanto dada a possibilidade de realizarem os
trabalhos laboratoriais fora do horario 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 praticas/tedrico-
praticas.
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