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Introducéo

Controle Adaptativo abrange um conjunto de
técnicas que oferecem uma abordagem sistematica para
ajuste automatico de controladores, em tempo real, a fim
de manter um nivel desejado de desempenho do sistema
de controle.

Neste artigo é proposta a metodologia de
controle adaptativo por alocagao de polos. A dinamica do
esquema de controle adaptativo proposto consiste em
estimar os parametros do sistema a ser controlado, que
sdo utilizados para o projeto do controlador, em tempo
real, por meio da lei de controle baseada em alocagao de
polos. Os parametros sdo estimados pela lei adaptativa
baseada na fungcdo de Lyapunov, cuja fungdo também
garante a estabilidade do sistema de controle em malha-
fechada, desde que a planta industrial satisfaca as
condigdes de controlabilidade e observalidade

Resultados e Discussao

A estrutura do controlador adaptativo adotado foi
da seguinte forma:
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Figura 1: Esquema de Controle Adaptativo

Utilizou-se um modelo matematico para um
sistema térmico, representado por uma funcdo de
transferéncia.

Para a alocagao de polos em - 0.0559 e — 1.5165,
a estimacdo dos parametros ¢, Wn, Kp por meio da
fungéo de Lyapunov foi a seguinte:
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Figura 2: Estimacao de

Figura 3: Estimagdo de Wn
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Figura 4: Estimagéo Kp

O sinal do controlador por alocacdo de polos foi o
seguinte:
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Figura 5: Sinal de controle adaptativo

Conclusodes

A estratégia de controle adaptativo adotada
mostrou-se estavel quando simulada através da
ferramenta computacional MATLAB/Simulink para controle
pelo método de alocagao de polos aplicado a um modelo
matematico de um sistema térmico. E também verificou-se
a eficacia da estimagéo dos parametros do sistema.
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