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Introducao

=0 gue é um sistema de controle?

= Qual a importancia de um sistema de controle?
=Onde os sistemas de controle sao aplicados?

= Por gue usar controle com realimentacao?

= Quais os tipos de sistemas de controle?

= Qual a natureza geral de um problema de
controle?
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O gue € um sistema de controle?

Um sistema ou um conjunto de sistemas que
controlam o comportamento de outro sistema,
Implementando estratégias de controle e
buscando atender um objetivo de controle
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O gue € um sistema de controle?

Um sistema ou um conjunto de sistemas que
controlam o comportamento de outro sistema,
Implementando estratégias de controle e
buscando atender um objetivo de controle

= Objetivos gerais:
- OC1) Estabilizacao ou regulacao:

- Encontrar um sinal de controle u(t) tal que a saida y(t)
tenda a zero (ou a um valor constante) quando t — oo

- OC2) Seguimento de trajetoria:

- Encontrar um sinal de controle u(t) tal que a saida y(t)
acompanhe uma referéncia r(t)



O gue € um sistema de controle?

Um sistema ou um conjunto de sistemas que
controlam o comportamento de outro sistema,
Implementando estratégias de controle e
buscando atender um objetivo de controle

= Malha aberta/Malha fechada/Multi-loops
= On/off

= If/then/else

= Compensacao de fase

= Acao proporcional ao erro

= Fuzzy




Qual a importancia e onde sao aplicados?

=Sistemas de controle sao elementos
catalisadores na promocao do progresso e
desenvolvimento

=Aplicacoes:
- Veiculos autbnomos;
- Sistemas de Transporte Inteligentes;
- Processos Industriais;

- Robotica;

- Industria bélica;

- Industria aeroespacial.




Controle Retroativo

Heat loss
Q()HI
Desired . Room
temperature Gas Oin temperature
———  Thermostat > Furnace > D, > House >
valve Y
(a)
70 T
60 ‘
\
 —— / A\ Room temperature
50 :
oy Ouls‘ide tempe}rature
S 40 |
g |
g \
[ |
2,
g 30 |
2 |
20 i
|
Furnace off , Furnace on
10 |- _“._ o (S— o el —
0 | | .
0 2 4 6 8 10 12 14 16

Time (hours)

(b)



Efeltos da Realimentacao

=Erro de regime
permanente

= Ganho global
= Estabilidade
= Sensibilidade

= Ruidos e Perturbacoes
Externas
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Efeltos da Realimentacao

=Erro de regime
permanente

= Ganho global

= Estabilidade

=Sensibilidade

= Ruidos e Perturbacoes
Externas

A realimentacao pode
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sensibilidade do sistema
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Efeltos da Realimentacao
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Exemplo: controle de velocidade de
cruzeiro de um automovel
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= Considerando que:
- Areferéncia € r = 65 km/h;

- Uma mudanca de 1° no angulo do acelerador provoca um
aumento de 10 km/h na velocidade;

- Uma inclinacédo de 1% gera uma mudanca de 5 km/h,;
- O velocimetro é considerado exato




Controle de velocidade de cruzeiro de um

automovel: malha aberta
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Controle de velocidade de cruzeiro de um

automovel: malha fechada
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Alguns conceitos Importantes

- Sistemas: - SInais:
- Entrada (excitacao) - Sinal de referéncia
- Saida (resposta) - Sinal de Controle
- Estados - Sinal Atuante (erro)
- Sistemas de controle: -Canais:
- Malha fechada - Canal Direto
- Malha aberta - Canal de Retroacao
- Sensibilidade - ODbjetivos:
- Estabilidade » Regulagdo

- Seguimento de
Trajetoria



Classificacao de sistemas

=Lineares X Nao-lineares
=Invariantes X Variantes no tempo

=Sistemas de controle a dados continuos X
discretos (digitals ou amostrais)

=Sistemas deterministicos X estocasticos
=Com memoria ou sem memoria

=NUmero de entradas e saidas: SISO,
MIMO, SIMO, e MISO



Classificacao de sistemas

= Sistemas autbnomos e nao autonomos

=Ordem ou Dimensao de um Sistema:
- Numero de estados de variaveis de estados
- Sistemas de dimensao finita/infinita

=Causalidade
= Estabilidade

- BIBO estabilidade
- Estabilidade assint6tica



Natureza geral do problema de controle

=De forma geral o problema de controle
pode ser dividido nas seguintes etapas:

1.

a k~ WD

Estabelecimentos das especificacoes de
desempenho;

Formulacao do problema de controle;
Obtencao do modelo matematico do processo;
Analise do sistema

Escolha da estrutura de controle, formatacao da
malha, e sintonia de parametros

Validacao: simulacoes e testes



Controle Classico X Moderno

= Teoria de Controle Classico

- Se basela em transformadas de Laplace e
Fourier,

- Utiliza ferramentas de analise no dominio da
frequéncia.

= Teoria de Controle Moderno

- Se basela no espaco de estados;
- Controle Otimo

=Controle “Contemporaneo’
- Controle Robusto, Nao-fragil, Adaptativo, ...



Voltando as perguntas Iniciais

=0 gue é um sistema de controle?

= Qual a importancia de um sistema de controle?
=Onde os sistemas de controle sao aplicados?

= Por gue usar controle com realimentacao?

= Quais os tipos de sistemas de controle?

= Qual a natureza geral de um problema de
controle?



