
Estudo e implementação de estratégias de �mputo rápido paraontrolador preditivo baseado em modeloProposta de Dissertação de MestradoOrientador: Rodolfo C. C. Flesh1. Informações geraisÁrea de onentração: ontrole de proessos.Iníio: 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 Preditive Control)é utilizado para designar a estratégia de ontrole que faz uso explíito do modelo da planta para obtero sinal de ontrole através da minimização de uma função usto. A ideia do método é alular umasequênia de sinais de ontrole futuros de forma a minimizar uma função usto de�nida em um horizontede predição. Apesar de tipiamente serem alulados os sinais de ontrole para um horizonte maiorque um, apenas o primeiro valor de ontrole é apliado na planta e no próximo período de amostragemtodo o proesso 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 funçãousto é a base dos MPC. É interessante notar que, omo é realizado um proesso de otimização paradeterminar o sinal de ontrole, as restrições podem ser expliitamente levadas em onsideração nesseálulo. Além disso, aso os valores de referênia futura sejam onheidos, é possível ter variações nosinal de ontrole e na variável de saída antes mesmo da mudança de referênia efetivamente oorrer.Diferentes abordagens de MPC estão bem estabeleidas na literatura, mas sua apliação a sistemasde dinâmia extremamente rápida ainda é limitada. Isso se deve ao fato de ser neessário exeutar umproesso de otimização a ada instante de amostragem, o que faz om que a amostragem tenha que serlenta o su�iente para poder permitir a exeução do algoritmo. Existem abordagens de �mputo rápidoda ténias MPC na literatura, porém grande parte dessas ténias 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 Meânia da UFSC que tem omo tema emular urvas aterístias de sistemas de refrigeraçãoem banadas de ensaio. Como as referênias futuras são onheidas 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 araterístias apresentamtempos de assentamento da ordem de pouos segundos, o que faz om que sejam neessárias alterna-tivas de �mputo rápido. Os problemas dos sistemas de medição e dos atuadores da banada já estãobem resolvidos, porém há espaço no trabalho para explorar as ténias de ontrole, em espeial omintegração de �mputo rápido. 1
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