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h1. Informações geraisÁrea de 
on
entração: 
ontrole de pro
essos.Iní
io: julho/2015.Previsão de término: dezembro/2016.2. Objeto da pesquisa2.1. Motivação e justi�
ativaO termo Controle Preditivo Baseado em Modelo (MPC, do inglês Model-based Predi
tive Control)é utilizado para designar a estratégia de 
ontrole que faz uso explí
ito do modelo da planta para obtero sinal de 
ontrole através da minimização de uma função 
usto. A ideia do método é 
al
ular umasequên
ia de sinais de 
ontrole futuros de forma a minimizar uma função 
usto de�nida em um horizontede predição. Apesar de tipi
amente serem 
al
ulados os sinais de 
ontrole para um horizonte maiorque um, apenas o primeiro valor de 
ontrole é apli
ado na planta e no próximo período de amostragemtodo o pro
esso é repetido, visto que novas informações do estado atual da planta estarão disponíveis.Essa ideia do método de prever saídas e gerar sinais de 
ontrole 
om base na otimização de uma função
usto é a base dos MPC. É interessante notar que, 
omo é realizado um pro
esso de otimização paradeterminar o sinal de 
ontrole, as restrições podem ser expli
itamente levadas em 
onsideração nesse
ál
ulo. Além disso, 
aso os valores de referên
ia futura sejam 
onhe
idos, é possível ter variações nosinal de 
ontrole e na variável de saída antes mesmo da mudança de referên
ia efetivamente o
orrer.Diferentes abordagens de MPC estão bem estabele
idas na literatura, mas sua apli
ação a sistemasde dinâmi
a extremamente rápida ainda é limitada. Isso se deve ao fato de ser ne
essário exe
utar umpro
esso de otimização a 
ada instante de amostragem, o que faz 
om que a amostragem tenha que serlenta o su�
iente para poder permitir a exe
ução do algoritmo. Existem abordagens de 
�mputo rápidoda té
ni
as MPC na literatura, porém grande parte dessas té
nias 
onsiste em soluções aproximadaspara o problema, o que leva a 
erto grau de subotimalidade.O proponente deste tema orienta um aluno de doutorado no Programa de Pós-graduação em Engen-haria Me
âni
a da UFSC que tem 
omo tema emular 
urvas 
a
terísti
as de sistemas de refrigeraçãoem ban
adas de ensaio. Como as referên
ias futuras são 
onhe
idas e apresentam 
omportamento di-verso de sinais padronizados, o uso de MPC mostra-se bastante interessante para solução do problemade seguimento. Uma restrição ao emprego direto de MPC é que essas 
urvas 
ara
terísti
as apresentamtempos de assentamento da ordem de pou
os segundos, o que faz 
om que sejam ne
essárias alterna-tivas de 
�mputo rápido. Os problemas dos sistemas de medição e dos atuadores da ban
ada já estãobem resolvidos, porém há espaço no trabalho para explorar as té
nias de 
ontrole, em espe
ial 
omintegração de 
�mputo rápido. 1



2.2. ObjetivosO objetivo geral do trabalho é estudar e implementar estratégias de 
�mputo rápido de 
ontro-ladores preditivos para uma ban
ada de ensaios. Os objetivos espe
í�
os 
ompreendem: estudar ofun
ionamento de 
ir
uitos de refrigeração; estudar as prin
ipais té
ni
as de 
�mputo rápido em MPC(pré-
omputação, fatoração do problema de otimização, implementação em hardware, entre outros);identi�
ar o 
omportamento dinâmi
o das pressões de su
ção e des
arga do 
ompressor em ensaio;implementar uma ou mais té
ni
as de 
�mputo rápido e avaliá-la(s) experimentalmente.3. MetodologiaO plano de atividades para a exe
ução do projeto está delineado abaixo:1. revisão da literatura;2. identi�
ação da dinâmi
a das variáveis de interesse;3. implementação de té
ni
as de 
�mputo rápido de MPC;4. avaliação em ban
ada;5. es
rita da dissertação e de artigo.4. Bibliogra�a de referên
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