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Sistemas nao lineares, plano de fase, ciclo limites, conceitos de estabilidade, anélise de estabilidade de Lyapunov, projeto de
sistemas de controle ndo lineares.
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OBJETIVOS GERAIS

Dar ao aluno o conhecimento necessario para modelar e projetor controladores para sistemas néo lineares

METODOLOGIA

A matéria seré apresentada com aulas expositivas, apoiadas com slides e retro projecdes. Serdo passados exercicios para a
fixacdo do contetido ensinado. Também serdo feitas simulagdes utilizando o software Matlab para analisar o comportamento
de sistemas ndo lineares realimentados.

CRITERIO DE AVALIACAO

A avaliacdo sera constituida de provas e trabalhos de simulagéo.

P1-Proval, P2 —Prova 2, T — Trabalho, M — Média, PF — Prova Final, MF — Media Final
M= (P1+0.8P2 +0.2T)/2. Se M>7, MF =M => Aluno aprovado.

Se M<7, MF = (M + PF)/2. Se MF>5 => Aluno aprovado.
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Se MF<5 => Aluno reprovado.
(Média + Prova Final) < 5,0 -> Reprovado

PROGRAMA

1. Introducéo
1.1. Motivag&o para o controle ndo linear.
1.2. Comportamento de sistemas néo lineares.
2. Analise de plano de fase.
2.1. Analise de plano de fase de sistemas lineares.
2.2. Analise de plano de fase de sistemas ndo lineares.
2.3. Existéncia de ciclo limites.
3. Fundamentos da teoria de Lyapunov.
3.1. Sistemas ndo lineares e pontos de equilibrio.
3.2. Conceitos de estabilidade.
3.3 Linearizacdo e estabilidade local.
3.4. Método direto de Lyapunov
3.5. Andlise de sistemas baseada no método direto de Lyapunov.
3.6. Projeto de controladores baseado no método direto de Lyapunov.
4. Teoria de estabilidade avancada.
4.1. Conceito de estabilidade de sistemas ndo autdnomos.
4.2. Anélise de estabilidade de sistemas ndo autbnomos.

4.3. Analise de estabilidade de sistemas ndo autbnomos utilizando o lema de Barbalat.

4.4. Definigdo de sistemas passivos.

5. Projeto de sistemas de controle ndo linear.
5.1.Linearizacdo por realimentacéo.
5.2.Controle deslizante.
5.3.Controle adaptativo.
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