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Controle preditivo explicito para sistemas lineares a tempo discreto
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A atividade em questdo propde o estudo de uma estratégia de controle baseada em uma lei de controle
preditiva explicita, a qual oferece vantagens se comparada com métodos de controle convencionais
principalmente por levar em conta o limite fisico dos atuadores, introduzindo consideracdes de saturacao
das entradas, estados e/ou até mesmo da saida do sistema, projetando um controlador eficiente. No
primeiro estagio de aprendizado nos foram apresentados estudos tedricos que visavam esclarecer a
importancia da saturacao ja mencionada, tal como os conceitos de horizonte de predicdo e de funcao de
custo, também introduzidas pelo operador do controle. Além disso, por se tratar de uma técnica de
controle que extrapola as ementas das disciplinas oferecidas pela UFOP, para o curso de Engenharia
Elétrica, esses estudos foram fundamentais para familiarizacdo com o MPC (Model Predictive Control)
explicito e o uso do toolbox livre MPT3. Todas as informacdes coletadas e discutidas foram requeridas no
préximo estdgio da iniciacdao cientifica, onde o controlador comecou a ser testado em ambiente
computacional. Diferentes sistemas foram introduzidos e variacdes de projeto foram executadas para
averiguacao dos resultados e ampliacdao do conhecimento. Assim, com essa etapa concluida, o projeto
caminhou para o ponto presente, onde estdo sendo extraidas as informacdes das simulaces propostas e
que serao aplicadas ao controle de um conversor CC-CC para validacao do projeto.
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