2.10 Introducdo & Realimentagio de Estados
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3.2 Matrizes Polinomiais Multiplas
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3.3 MFD
7 de outubro de 2003 3.4 Fragoes Coprimas
3.5 Formas Candnicas
Objetivo: 3.6 Forma de Hermite e McMillan
Apresentar as particularidades de sistemas com mais de uma entrada e mais de uma 3.7 Forma de Smith-McMillan
saida e desenvolver técnicas de projeto de controladores multivaridveis. 3.8 Pélos e Zeros de Sistemas MIMO

3.9 Pélos e Zeros na Forma de Smith-McMillan

Programa 3.10 Formas Candnicas e a MFD
1. Introdugao e Conceitos Bésicos 4. Interacio e Desacoplamento em Sistemas de Miltiplas Entradas e Saidas

1.1 Introdugao a sistemas MIMO. Exemplos e Motivagao 4.1 Anélise por meio da Matriz de Ganhos Relativos

1.2 Conceitos Basicos de Sistemas Multivaridveis. 4.1 Emparelhamento de Variaveis Manipulada e Controlada

4.1 Efeitos da Interagao
2. Introducio & Andlise de Sistemas Lineares 4.1 Resposta a Perturbagdes
2.1 Introdugio a Andlise no Espago de Estados 4.1 Desacoplamento
2.2 Definigdes da \wag.m Linear 4.1 Estudo no Dominio do Espago de Estados
2.3 Algumas Matrizes Importantes 5. Alocagio de Pélos em Sistemas Multivaridveis

2.4 Representagio no Espaco de Estados . - .
5.1 Realimentagao por Varidveis de Estado

5.1 Realimentagio SISO e MIMO
5.1 Projeto de Observadores

2.5 Definicdes Elementares de Sistemas Lineares
2.6 Autovalores e Estabilidade
2.7 Realizagoes e Realizagdes Minime

AR R TS 5.1 Estimagio de Estados

2.8 Pél Z
8 Polos e Zeros 5.1 Alguns Algoritmos para Alocagio

9D .;
%5 DrmgsEgn e, Ealman 5.1 Interpretacio da Fungao de Transferéncia



6.

Restrigdes Fundamentais e Limites para o Desempenho

6.1 Controlabilidade Entrada-Saida

6.1 Regras para Anéalise da Controlabilidade Entrada-Saida
6.1 Controlabilidade Funcional

6.1 Revisao das Restrigdes em Sistemas SISO

6.1 Desempenho

6.1 Controle Perfeito

6.1 Restrigoes em S(s) e T(s)

6.1 Analise da Controlabilidade Entrada-Saida

Projeto Bésico de Controle Multivaridvel

7.1 Erros em Estado Estaciondrio

7.1 Pélos e Zeros no Semi-Plano Direito
7.1 Restrigoes no Dominio do Tempo

7.1 Restrigoes no Dominio da Frequénica

7.1 Zeros de Sistemas Desacoplados ou Desacoplados Parcialmente
Projeto de Controladores Multivaridveis usando Sintese Qe

8.1 Solugdes com a Parametrizacio-Q

8.1 Parametrizagio-Q e ao IMC

8.1 Revisdo da Sintese-Q para Sistemas SISO
8.1 Sintese-Q para Sistemas MIMO

. GeneralizacGes para a Sintese-Q

9.1 Conceito de FLT
9.1 Motivagio: Minimizacio da Sensitividade
9.1 Problemas na Formulagio H..

9.1 Minimizagio da Sensitividade

9.1 Robustez e Incertezas

9.1 Objetivando Desempenho e Robustez

9.1 Fatoracio Coprima Dupla

9.1 Construgao da Fatoragio Coprima Dupla
9.1 A Parametrizagao de Youla

10. Analise de Sistemas Multivaridveis Realimentados

10.1 Elo de Controle Multivaridvel Basico
20.1 Estabilidade em Malha Fechada

30.1 Resposta a Degraus nas Entradas
40.1 Anélise no Dominio da Frequéncia

50.1 Robustez de Sistemas MIMO

11. Estruturas Nao-Lineares em Controladores Multivaridveis

11.1 Mecanismo Bésico de " Anti-Windup”
22.1 Problemas de Direcionalidade

12. Estudo de Casos

Aulas

(referéncia aos capitulos das notas de aula)
03-10-03 Capitulos 1 e 2.
10-10-03 Capitulo 2.
17-10-03 Capitulos 2 e 3.
24-10-03 Capitulo 3.
31-10-03 Capitulo 3.
07-11-03 Capitulo 4.

14-11-03 Capitulo 4.



21-11-03 Capitulo 5.
28-11-03 Primeira Prova
05-12-03 Capitulo 5.
12-12-03 Capitulo 6.
19-12-03 Capitulo 8.
16-01-04 Capitulo 8.
23-01-04 Capitulo 9.
30-01-04 Capitulo 9. )
06-02-04 Segunda Prova.

1. Eventualmente serdo marcadas aulas extras no CCE, para exercicios em MATLAB
(pacotes relacionados com andlise e projeto de sistemas MIMO).

Avaliacgao

e Primeira Prova: 35 pontos. Dia 28/11/03

e Segunda Prova: 35 pontos. Dia 06/02/04

e Entrega final do trabalho: dia 09/02/04. Traballio: 30 pontos.
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e Livro texto: Goodwin, Graebe e Salgado: [2].

e Notas de aula.

e Livro complementar (controle de processos): Seborg e outros: [4].
e Livro complementar (controle de processos): Shinskey: [5].

o Livro complementar (controle de processos): Desphande: [1].
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e Livro complementar (Controle Robusto): [6].
e Livro complementar (Sistemas Lineares): [3].

e Dissertagoes e Teses.
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