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EMENTA:

Introducéo ao conceito de predicdo. Preditores em controladores basicos. Conceitos de controle
preditivo (model predictive control — MPC). Revisdo do controlador DMC (Dynamic Matrix
Control). Representagédo do DMC sem restrigdes como um controlador classico. Implementacéo
de codigos. DMC para sistemas com atraso. Casos de estudo simulados e experimentais.
Controle preditivo multivariavel (MIMO). Formulagido do problema geral de MPC MIMO.
Tratamento de restri¢oes, robustez, analise de sistemas com atraso. Casos de estudo simulados
e experimentais. Revisdo de analise convexa; Definicdo e propriedades de LMIs; Ferramentas
basicas: Complemento de Schur, Lema de Finsler, S-Procedure, Lema da eliminacdo, D-G
scalings, Sistemas incertos e estabilidade quadratica, estabilidade com autovalores em regides
convexas, Normas de sistemas, controle 6timo por realimentacdo de estados via norma de
sistemas, alocacdo de polos em regibes convexas, generalizagdo para 0 caso de sistemas

incertos, controle 6timo H2 e H-infinito dindmico de saida, filtragem robusta.
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