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OBJECTIVOS:

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

o Sintese de observadores de Kalman e de controlador-observador em espaco de estados.

e Controlo de processos usando MATLAB/SIMULINK.

Programa Relativo a Parte Teorica:

1. Revisdes
a. Controlabilidade, Atingibilidade e Observabilidade:
i. NogOes, teoremas e aplicabilidade; e
ii. Perda de controlabilidade completa.
b. Controlo por realimentacdo das varidveis de estado:
i. Foérmula de Ackermann.

2. Projecto em Espaco de Estados (Regulagdo — Cont.):
a. Controlador deadbeat;
b. Controlador com Observador de Estado
i. Observador Preditor;
ii. Observador Corrente.

3. PerturbacGes e regulacao com modelo aumentado:
a) Controlador com o modelo aumentado, incluindo o modelo do processo;
b) Controlador com o modelo aumentado, incluindo 0 modelo das perturbagdes;
¢) Acgdo integral.

4. Seguimento:
d) Controlador com uma entrada de referéncia.

5. Processos estocasticos (modelos discretos):
a. NogOes;
b. Propriedades;
c. Resposta de sistemas LIT a sinais aleatorios;
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6. Controlador com observador de Kalman:
a. Filtro de Kalman escalar e filtro de Kaiman vectorial;
b. Observador implementado com filtro de Kalman.

Programa Relativo a Parte Pratica:

Nas aulas praticas sdo realizadas experiéncias laboratoriais com kits didacticos, complementadas com
a resolugdo de problemas e realizagdo de simulagdes em ambiente MATLAB/SIMULINK. Pretende-se
realizar os seguintes trabalhos praticos:

1. Controlo de um péndulo invertido, utilizando um controlador deadbeat e um outro controlador

definido pelos alunos, devendo ser utilizada a colocagdo de pdlos e realimentacio em espago

de estados.

Controlo em espaco de estados de um motor DC, utilizando observadores.

3. Projecto e implementagdo de um controlador para um motor DC, utilizando um
microcontrolador (PIC18F458).

4. Controlo em espago de estados de um péndulo invertido utilizando um controlador com um
observador de Kalman.

g

METODO DE AVALIACAO:

Parte tedrica — 12 Valores (prova escrita)
Parte pratica — 8 Valores (trabalhos laboratoriais)

Minimos de 50% na parte pratica e de 40% na parte tedrica. Os alunos com uma nota inferior a 4
Valores na parte laboratorial serdo excluidos da avaliagdo.

Os alunos que nao frequentarem pelo menos 2/3 das aulas de laboratdrio sero excluidos da
avaliacdo.
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