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2. Objeto da pesquisa

2.1. Motivacao e justificativa

O termo Controle Preditivo Baseado em Modelo (MPC, do inglés Model-based Predictive Control)
é utilizado para designar a estratégia de controle que faz uso explicito do modelo da planta para obter
o sinal de controle através da minimizacdo de uma funcao custo. A ideia do método é calcular uma
sequéncia de sinais de controle futuros de forma a minimizar uma fung¢ao custo definida em um horizonte
de predicdo. Apesar de tipicamente serem calculados os sinais de controle para um horizonte maior
que um, apenas o primeiro valor de controle é aplicado na planta e no préximo periodo de amostragem
todo o processo ¢é repetido, visto que novas informacoes do estado atual da planta estarao disponiveis.
Essa ideia do método de prever saidas e gerar sinais de controle com base na otimizacao de uma fungao
custo ¢ a base dos MPC. E interessante notar que, como ¢é realizado um processo de otimizacio para
determinar o sinal de controle, as restricoes podem ser explicitamente levadas em consideracdo nesse
calculo. Além disso, caso os valores de referéncia futura sejam conhecidos, é possivel ter variagdes no
sinal de controle e na variavel de saida antes mesmo da mudanca de referéncia efetivamente ocorrer.

Diferentes abordagens de MPC estao bem estabelecidas na literatura, mas sua aplicagao a sistemas
de dindmica extremamente rapida ainda é limitada. Isso se deve ao fato de ser necessario executar um
processo de otimizacao a cada instante de amostragem, o que faz com que a amostragem tenha que ser
lenta o suficiente para poder permitir a execugao do algoritmo. Existem abordagens de computo rapido
da técnicas MPC na literatura, porém grande parte dessas técnias consiste em solugoes aproximadas
para o problema, o que leva a certo grau de subotimalidade.

O proponente deste tema orienta um aluno de doutorado no Programa de Pés-graduagao em Engen-
haria Mecéanica da UFSC que tem como tema emular curvas cacteristicas de sistemas de refrigeracao
em bancadas de ensaio. Como as referéncias futuras sao conhecidas e apresentam comportamento di-
verso de sinais padronizados, o uso de MPC mostra-se bastante interessante para solucao do problema
de seguimento. Uma restrigdo ao emprego direto de MPC é que essas curvas caracteristicas apresentam
tempos de assentamento da ordem de poucos segundos, o que faz com que sejam necessérias alterna-
tivas de computo rapido. Os problemas dos sistemas de medi¢ao e dos atuadores da bancada ja estao
bem resolvidos, porém hé espaco no trabalho para explorar as técnias de controle, em especial com
integracao de computo rapido.



2.2. Objetivos

O objetivo geral do trabalho é estudar e implementar estratégias de computo réapido de contro-
ladores preditivos para uma bancada de ensaios. Os objetivos especificos compreendem: estudar o
funcionamento de circuitos de refrigeragao; estudar as principais técnicas de computo rapido em MPC
(pré-computagao, fatoracdo do problema de otimizagao, implementacdo em hardware, entre outros);
identificar o comportamento dindmico das pressoes de sucgdo e descarga do compressor em ensaio;
implementar uma ou mais técnicas de computo rapido e avalid-la(s) experimentalmente.

3. Metodologia

O plano de atividades para a execugao do projeto esta delineado abaixo:

1. revisao da literatura;

2. identificacao da dindmica das varidveis de interesse;

3. implementacao de técnicas de computo rapido de MPC;
4. avaliacdo em bancada;

5. escrita da dissertacao e de artigo.
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