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Ementa, Programa e Avaliação

1. Ementa

Conceitos introdutórios. Controle polinomial. Controle ótimo de sistemas lineares. Controle adaptativo. Controle usando redes neurais.

2. Programa

· Conceitos introdutórios: modelos de sistemas contínuos, modelos discretos, operadores, estabilidade, controlabilidade, observabilidade, alcançabilidade, controle discreto por realimentação de estados e síntese de observadores

· Controle polinomial: parametrização polinomial de controladores, alocação de polos baseado em modelos entrada-saída 

· Controle ótimo de sistemas lineares: abordagens em espaço de estados e modelos entrada-saída.

· Controle adaptativo: estimação recursiva de parâmetros, reguladores auto-ajustáveis determinísticos, estocásticos e preditivos, sistemas adaptativos por modelo de referência; 

· Controle usando redes neurais: controle IMC, controle auto-ajustável.

Os assuntos do programa deverão ocupar as seguintes proporções do número de aulas:

· Conceitos introdutórios: 8% do total (2 aulas)

· Controle polinomial: 10% do total (3 aulas)

· Controle ótimo: 18% do total (5 aulas)

· Controle adaptativo: 50% do total (14 aulas)

· Controle neural: 15% do total (4 aulas)

3. Avaliação

Para a avaliação, serão solicitados trabalhos individuais (simulações e listas de exercícios), apresentações orais de alguns tópicos e verificação de trabalhos publicados em artigos científicos. 
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