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OBJECTIVOS:

e Sintese de sistemas lineares de controlo por computador usando técnicas polinomias e
técnicas em espaco de estados.

Sintese de observadores e de controlador-observador em espago de estados.

Controlo de processos usando MATLAB/SIMULINK.

Introducdo aos sistemas multivaridveis e ao controlo optimo.

Introdugdo a identificagdo de sistemas.

Programa Relativo a Parte Tedrica:

1. Introdugdo e revisoes:
a. Controlabilidade, Atingibilidade e Observabilidade:
i. Nogdes, teoremas e aplicabilidade;
ii. Perda de controlabilidade completa;
iii. Subespacos atingiveis.
b. Controlo por realimentagdo das variaveis de estado:
i. Formula de Ackermann.

2. Perturbagdes e controlo com modelo aumentado:
a) Estimacdo de perturbagoes;
b) Controlador com o modelo aumentado, incluindo o modelo do processo;
c) Controlador com o modelo aumentado, incluindo o modelo das perturbagdes;

d) Accdo integral.

3. Seguimento:
a) Método simples com observador;
b) Acgdo integral;
c) Seguimento para o caso em que existe um integrador na malha directa;
d) Zeros na fungdo de transferéncia em malha fechada;
e) Servocontrolo — seguimento com introducdo de um integrador;
f) Controlador com dois graus de liberdade.

Programa de Controlo Inteligente 1



INSTITUTO POLITECNICO DE TOMAR
Escola Superior de Tecnologia de Tomar

Departamento de Engenharia Electrotécnica

Curso de Engenharia Electrotécnica e de Computadores

4. Sistemas MIMO e controlo éptimo:

Desacoplamento;

Controlo dptimo variavel no tempo;

Controlo éptimo com regulador linear quadratico (LQR);
Estimagdo optima;

Projecto de controladores MIMO.

Pao oo

5. Introducdo a identificacdo de sistemas:

Programa Relativo & Parte Pratica:

Nas aulas praticas sdo realizadas experiéncias laboratoriais com kits didacticos, compiementadas com
a resolucdo de problemas e realizagdo de simulacGes em ambiente MATLAB/SIMULINK. Pretende-se
realizar trabalhos praticos, utilizando um péndulo invertido e um motor DC que envolvam tecnicas de
seguimento, estimag3o e controlo éptimo.

METODO DE AVALIACAO:

Parte tedrica — 14 Valores (prova escrita)
Parte pratica — 6 Valores (trabalhos laboratoriais)

Minimos de 45% na parte pratica e de 40% na parte tedrica. Os alunos com uma nota inferior a 2,7
Valores na parte laboratorial serdo excluidos da avaliagdo.

Os alunos que ndo frequentarem pelo menos 2/3 das aulas de laboratdrio serdo excluidos da
avaliagao.

A aprovacdo implica uma nota final superior ou igual a 9,5 Valores
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