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Justificativa:
O controle adaptativo € um campo fascinante para estudo e pesquisa. Também de
importancia préatica, visto que as técnicas adaptativas estdo sendo utilizadas muito em
sistemas de controle industrial. A introducdo das idéias béasicas é feita e diferentes
aproximacdes sdo comparadas. S3o apresentados aspectos praticos, tais como




implementacdo e aplicacOes. Estes sdo importantes para entender as vantagens e
desvantagens do controle adaptativo.
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Ementa:

Estimacdo de Parametros em Tempo Real, Reguladores Auto-Ajustiveis , Modelo de
Referéncia de Sistemas Adaptativo, Propriedades dos Sistemas Adaptativos, Controle
Adaptativo Estocastico, Ganho Scheduling, Sistemas Robustos, Questbes Préaticas e
Implementacdo de Modelos
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Descricdo do Conteudo:

Introducéo

Esquemas Adaptativo. Teoria de Contorle Adaptativo. Aplicagdes. Situacdes quando o
Ganho de Realimentacdo € insuficiente. Controle Robusto. O problema de Controle
adaptativo.

Modelo de Referéncia Sistemas Adaptativo

O problema de seguir o modelo. MRAS baseado na teoria de estabilidade.

Modelo seguidor quando o pleno estado é mensuravel. Direto MRAS

Para sistemas lineares geral. Conhecimento a priori em MRAS. MRAS para sistemas
parciamente conhecidos. Uso de métodos de estimacao robusta em MRAS.

Reguladores de Ajuste Proprio (Self-Tuning)

A idéia basica. Reguladores self-tuning indireto. Reguladores Self-tuning Direto. STR
Linear Quadratico. Controle Adaptativo Preditivo. Conhecimento a priori em STR.
Estimacdo de Parametro em Tempo-Real

Modelo de pardametros Linear. Estimacdo de Minimos Quadrado. Condi¢BGes Experimentais
Estimadores Recursivo. Minimo Quadrado Extendido. Métodos de Estimacdo Robusto
(zona morta, projecdo). Questdes de Implementacao.

Auto-Ajuste (Auto-Tuning)

Controle PID. Métodos de Resposta Transitdria. Método baseado realimentagdo do relé.
OscilagGes com Relé.

Ganho Scheduling

Introducéo. Projeto de Reguladores com Ganho-Scheduling. Transformacdes N&o lineares.
Aplicagdes de Ganho-scheduling.

Alternativas para o Controle Adaptativo

SituagOes onde o controle adaptativo ndo seria usado. Controle Robusto com realimentacéo
de ganho alto. Sistema adaptativo auto-oscilantes. Sistemas de estrutura variavel.
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