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REQUISITOS (Disciplinas pré ou co-requisitos, n. de créditos, outros):
Métodos Matematicos em Engenharia Quimica.

OBJETIVOS DA DISCIPLINA (Ao final do curso o aluno serd capaz de:)
e Analisar e projetar controladores O6timos para sistemas lineares invariantes no
tempo com observador de estados
e Analisar e projetar controladores LQ(G)
® Analisar e projetar Controladores Preditivos com e sem restri¢ao

EMENTA DO PROGRAMA:
e Otimizag¢ao aplicada ao controle de processos
Utilizac@o de modelos para predi¢do do comportamento de sistemas
Controle 6timo deterministico e estocdstico
Analise de controladores LQ(G)
Controle preditivo baseado em modelos
Variacdes de algoritmo para MPC
Estabilidade em MPC e MPC robusto
Estudo de Casos
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DESCRICAO DO PROGRAMA: Teérico
e Introducdo (10 h.a)
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Otimizagdo aplicada ao controle de processos

= QOtimizacao sem restri¢ao

= QOtimizacao com restricao: LP, QP e NLP
Utilizac@o de modelos para predi¢do do comportamento de sistemas

= Modelos da resposta ao degrau

» Modelos da resposta ao impulso

» Modelos em espago de estados
Definicao qualitativa dos problemas de controle 6timo e preditivo

» Elementos basicos: Modelo de predicao e fungao objetivo
Revisao os conceitos de Controlabilidade, Estabilidade e Observabilidade
Principio de Pontryagin, Equacdes de Euler-Lagrange. Equacao Hamilton-Jacobi.
Programacao Dinamica

* Principio de Optimalidade de Bellman

¢ Elementos basicos para o controle 6timo (6 h. a.)
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Espacos H; e Hy
= (Calculando normas L,, L., H, € He
Fatoracdo coprime
Controladores estabilizadores de processos (Parametrizacdo de Youla)
Controlador H, € Ho,
Controle 6timo H»,
Controle 6timo Hy,
» H, -“Loop shaping”

e Controle Otimo Deterministico (6 h.a.)
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Formalizac@o genérica para sistemas continuos no tempo
Formalizacdo genérica para sistemas discretos no tempo
Controle Linear Quadratico deterministico (LQR)

= Solucdo baseada na teoria de Riccati

= O problema de rastreamento e outras extensoes
Formalizacdo matemaética para tempo finito e infinito
Estudo de casos

e Controle Otimo Estocéstico ( 6 h.a.)
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Introducdo a Teoria de Probabilidade e Processos Estocdsticos
Estimativa de Estados
= Observadores e o Filtro de Kalman
Controle Linear Quadratico Gaussidnico (LQG)
Estudo de casos

e Analise de Controladores LQ(G) (4 h. a.)
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Andlise de Estabilidade
Propriedades do Controlador Linear-Quadratico

= Critérios de desempenho e sintonia

* Andlise de caracteristicas de robustez
Técnicas de Recuperacdo da malha (“Loop recovery”)




DESCRICAO DO PROGRAMA (Continug#o):

e Aspectos do controle preditivo baseado em modelos (MPC) (6 h.a.)

o Estratégia basica

o Sistemas invariantes no tempo

o Elementos basicos: modelo de predicao e fungao objetivo

o MPC sem restri¢ao
= Horizonte de controle e equacdo explicita para controle
* Propriedades do controlador
* Sintonia do controlador

o Estudo de casos

¢  Controle preditivo (MPC) com restri¢ao (8 h.a.)
o Otimizacdo, controle fragil e viabilidade da solucdo do problema de
controle preditivo
o MPC com restricao
= Solucgao de QP optimizagao
= Critérios de desempenho
* Problema de controle:
e Restricdes na varidvel manipulada (u e Au)
e Restricdes na varidvel de saida
¢ Implementacdo/Aspectos praticos
o Controle preditivo ndo linear
o Estudo de casos

e Variacdes de algoritmo para MPC (8 h.a)
o Dynamic Matrix Control (DMC)
o Model Algorithmic Control (MAC)
o Generalized Predictive Control (GPC)
o Estudo de casos

e Estabilidade em MPC e MPC robusto (6 h. a.)
o Restri¢do terminal
o MPC com horizonte infinito
o Formulacdes do controle preditivo robusto
» Incertezas limitadas
= Incertezas politdpicas
Sintonia
Estudo de casos
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