Capitulo 9

Controladores Adaptativos

9.1 Introducao

Conforme ja descrito anteriormente a lei de controle é
obtida otimizando um critério de desempenho. Esse critério,
como no capitulo anterior, é normalmente descrito por
uma funcao de custo que deve ser minimizada em cada
instante de tempo ou ao longo de um horizonte de tempo.
Essa minimizacao resulta em uma lei de controle que, em
geral, depende dos parametros do sistema tornando as-
sim necessaria a identificacao do processo a ser contro-
lado. Desse modo o algoritmo desejado deve satisfazer
a lei de controle e, estimar os parametros do sistema a
ser controlado. Conforme descrito no capitulo anterior,
a solucao desse problema recai no conceito de controle
dual. O controle dual é a solucao otima do problema



quando a funcao de custo ¢ minimizada ao longo de um
horizonte de tempo. Conforme ja descrito, ele considera
a incerteza da estimacao no calculo da lei de controle e,
além disso, excita o sistema para melhorar a estimacao
dos parametros do modelo. Contudo, devido a sua com-
plexidade e o esforco computacional requirido para essa
solucao, apenas casos simples sao resolvidos na literatura.
O problema ¢ simplificado quando a funcao de custo min-
imizada nao considera que serao disponiveis medidas em
instantes futuros. A minimizacao de um critério desse
tipo resulta no controlador cauteloso, que inclui na lei
de controle as incertezas da estimacao. Nesse tipo de
controlador pode ocorrer o fenomeno de desligamento do
controle. Finalmente a alternativa mais simples é a de
utilizar os parametros estimados no lugar dos parametros
desconhecidos do modelo do sistema. Essa estratégia ¢
denominada como equivaléncia certa e em geral ¢ sub-
otima. Essa area de pesquisa teve um grande desenvolvi-
mento com a introducao do regulador auto-ajustavel por
Astrom e Wittenmark.

O controlador auto-ajustavel tem a estrutura indicada
na Fig. 9.1. Como identificador utiliza um método de es-
timagao( minimos quadrados) e, a lei de controle é obtida
pela minimizacao de uma funcao de custo ou por alocacao
dos polos do sistema em malha fechada. Para o compor-
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Figura 9.1: Controlador Auto-ajustavel

tamento do sistema em malha fechada devem ser consid-
erados o aspecto servo e o de regulacao.

9.2 Modelo do Processo

Supoe-se que o sistema seja modelado por:
Alg e = ¢ " Blgur + Clg™wn

onde yi, up sao a saida e a entrada do processo e wy ¢ a
perturbacao atuando no processo. O atraso de transporte
d ¢ um multiplo do intervalo de amostragem.



9.3 Posicionamento dos Polos do Sistema em
Malha Fechada

Seja o seguinte esquema de controle:

Wy C
A
Tk g U, _dB + ikz
+ H q A +

Figura 9.2: Esquema de Controle

A saida do sistema em malha fechada é dada por:

LB A
Yk 1+%q_d§7'k 1+%q_d§wk
¢ 'BG CH
Y= AH +q1BG T AH + ¢ BG™*
AG cG
Uy

T AH+ ¢BG' " T AH + ¢-1BG™"

A lei de controle é obtida especificando-se os polos do
sistema em malha fechada, isto ¢, resolve-se a seguinte
identidade polinomial:

AlgH(g ) +q"Blg)G(g) =T(g") (9.1)

Nessa equacao as raizes do polinomio T'(g~1)especificam
os polos do sistema em malha fechada. A seguir determina-
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se 0 ordem dos polinémios G, H para que a equacao (9.1)
tenha solucao.

9.4 Solucao da Equacao Polinomial

AX+BY =T (9.2)
com A, B, T dados

A(q_l) = 14aqg .. 4 apqg ™

B(q_l) =1+ blq_l + ...+ ban_nb
T(q_l) —1+tig + .. Faug ™

e os polinomios X, Y na seguinte forma:
XgY=20+z¢ + ... Fapqg™

Y(g)=y+upg " +. . +yua ™
Seja s = sup(na + nx; nb + ny, nt)
O numero de equagoes em (9.2) é dado por

ne=s-+1
e o numero de incégnitas em (9.2) é dado por:
nt = nx +ny + 2
Para a existencia de solucao deve-se ter:
nt > ne

5



Supondo s = nb + ny tem-se que:
nr+ny+2>nb+ny+1
nx > nb—1 (9.3)
Como por hipotise tem-se que:
nb+ny > na+nx > na+nb—1
logo
ny > na — 1 (9.4)

Obs: Considerando-se s = na + nx ou s = nt obtem-
se as mesmas condicoes descritas pelas equagoes (9.4)e
(9.3). Portanto para a existéncia de solugao deve-se ter
que:

nr > nb—1

ny > na — 1

Supondo que a equagao (9.2) é regular, isto é:

nt < na + nb
tem-se que:
Nazr > Na +nb —1
Ny, > na +nb —1
e

nt <na-+nb—1

Teorema 9.1: Quando a equagao (9.2) é regular, a solugao
minima para X; (nx = nb—1) implica em solugao minima
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para Y (ny = na — 1).
Prova: Se
nr=nb—1

Ngr = Na +nb —1

Como

BY =T — AX
Ny = nb + ny < sup(nt, ng)
nyy < sup(nt,na+nb—1) <na+nb—1

logo
ny < na—1

Pela existencia de solucao tem-se que:
ny > na — 1

logo
ny =na— 1

A utilizacao do teorema 7.1 no sistema descrito pela equacao
(9.1) resulta em:

AlgHH(g) + ¢ "BlgH)Ga™h) =T(¢™)
supondo na = nb = n resulta que:
ng=n-+d-—1

ng=n-—1



9.4.1 Sistema de Fase Minima

Seja o problema servo (fungao de transferéncia entre a
referéncia e a saida) e suponha que o polinénimo H seja
dado por H = BFisto ¢, o polinomio H contém os
zeros do sistema em malha aberta(B).

Yk ¢ 'BG B ¢ G
r. AH+q¢?BG AF +q G
AF +¢ G =T
np=d-—1
ng=n-—1

Nesse caso os zeros do sistema em malha aberta sao
cancelados. Assim essa abordagem pode ser utilizada
para sistemas de fase minima ou que nao tenham zeros
"proximos” do circulo unitario.

9.4.2 Sistema de Fase Nao-Minima

Seja B = B¥ B’ onde as raizes de B! sao os zeros de fase
nao minima. Neste caso o polinomio H ¢ dado por:

H=FB*
A funcao de transferéncia em malha fechada é dada por
Yr ¢ 'B'BEG B ¢ 'BIG
r. AFBE+¢dBEBIG AF + ¢ 4BIG

8




E a equacao de alocacao de polos torna-se:

AF +¢ 'B'G=T

9.4.3 Exemplos

a) Sistema de fase minima
Seja o processo dado por

Alg ye = ¢ "Bl Hur + ClgHwy

onde ¥y, u; sao respectivamente a saida e a entrada do
sistema e wy é a perturbacao atuando no sistema.

AlgH)=1—-15¢""140.7¢72
Blg ') =02+0.02¢""
ClgH=1+¢"'+0.13¢*

Especificacao: Os polos desejados para o sistema em
malha fechada sao dados por 0.66 4+ 0.207. Assim o
polnomio T'(g™1) é :

T(g™) =1—1.3200g"" + 0.4756¢ >

Solucao:
H =BF
AF +q'G=T
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np=d—1=0

ng=na—1=1
1—1.5¢ 40.7¢ 2 4+¢ Y (go+g1¢~") = 1—1.32¢7140.4756¢
Entao gy = 0.18,91 = —0.2244. Portanto:

G =0.18 — 0.2244¢ !
H=02+0.02¢"

b) Sistema de Fase nao minima
Seja o sistema dado por:

AlgH)=1-13¢"14+04q7?

A especificacao dos polos em malha fechada é a mesma
do exemplo anterior. Portanto tem-se que:

T(g ) =1-1.32¢"1+0.4q?
Bl(q_l) =14 1.5¢7"



ng=nb+d—-1=1

ng=na—1=1

(1-1.13¢"'40.4¢ ) (1+h1g™ ) +¢~ (141.5¢ ) (go+ar1q ™) =
—1—1.32¢"' +0.4756¢ 2
Logo gy = 0.0144: ¢, = 0.0091; hy = —0.0344

9.5 Controlador Auto-Ajustavel por Posiciona-
mento de Polos-Algoritmo Explicito

1) Especificar T'(q™%);
2)Obter a medida da saida do sistema(yy);
3)Estimar os parametros do modelo

Alg k= ¢~ Blgur + Clg™ wy
4) Resolver a identidade polinomial
AlgHH(¢™") +q "Blg )Gla) =T(q™")
5) Calcular

6)k = k + 1; voltar ao passo 2
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9.6 Minimizacao de um critério
9.6.1 Previsao em Modelos ARMA

Do modelo ARMA tem-se que :

Clq)
Yk+d = Amwkﬁtd

Definindo

com
FlgY=1+fig + ...+ fr1qg %!

Glg N =g+0qg "+ ...+ go1g "
logo
G(q‘l)
Yrd = AF (g )wypa + )\A(q T
1
. G(g") 1 A(¢™)
Yk+d = AF(Q )wk+d =+ )\ (q 1)X (q 1)yk

G(q™")

Yktd = M (g™ wpra + C(q_1>yk

Yerd = MWira + figea—1 + ..+ fa1wiyr b+
+f(Yrs Y1, - . .) < PASSADO

Ura/k = EYrra/y)
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logo
) ~ G(g™h
yk—i—d//{} - C(q_1>yl{?

ou

Clg ) ram = Gla™ )y
Uktd/kHC1 Y k+d—1/k—17T+ + FCoUkvd—n/k—n = JoYkt- - -+ Gn—1Yk—n+1
O Erro de Previsao é dado por:

€krd = Ybrd — Yrrd/k = A (¢ Wpaa

Ch+d = MWitd + fivpra—1 + ... + firwi }

A Variancia do Erro de Previsao ¢ dada por:
varegg = {1+ fi+...+ fi4}

portanto a variancia do erro de previsao cresce a medida
que o horizonte de previsao aumenta.

9.6.2 Solucao da Identidade Polinomial

ou
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—n+1
q

—n+d+1
q

C1

&

Cd

Cn

=a1+ fi

=ay+arfi+ fo

=aqg+ag1f1+...

=ap+ap_1f1+

=+ 9o

ot Gnd

0 =apfo-1+ ...+ Gnan

0

- anjh—1'+'gn—1

Que pode ser escrita como:

onde

Az =10

( 1 0 0
ap 1 0
a;_l 1
a;_l 1

Cq— Ap ...
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Exercicio: Obter o preditor de um e dois passos para o
seguinte sistema:

Yr + 0.7yp_1 + 0.1yp_o = wy + 0.4wi_1 + 0.03wy_o
9.6.3 Controle de Variancia Minima

Dado o processo descrito pela equacao a seguir, calcule o
controle u; que minimize a variancia da saida.

Alg e = ¢ "Blg Yy, + A\C(g Hwy,

ou

B —1 C —1
Yktd = Aég_liuk + )\Agg_li’wkﬂl
Objetivo
wmin E(Yk+a)
Solucao:
Clg ") 1y, —aGlaT)
=F +
A T
logo
B(g") - ~Gla™)
Yk+d = A(q—l)uk + )\F(q l)wk+d + Aq A(q_l)wk+d
B(q™") -1 G(q)
Yhad = A(q_l)Uk + AF(q ) wppg + )\A(q—l)wk

B Alg™) B(g™) —d
“ g T o
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—1

G(q")

Blg™") 4Bl .
Clg )™

G
Algh) * AghHo

}uk+

Ykrd = AF (¢ ) wpsat+{ 231;
B(g " )F(¢")  Glg")
Cla) ™

Ykrd = AF (¢ wira +
Desta equacao tem-se que:
EWirra) = ENF (g™ wpra)*+
G(q‘l)yk L BlaHF()
Clg™) Clg™)
G(g™) | Bl@HF(g")
&
E R PRI
Como wj, € uma perturbacao branca, tem-se que:
G(qg™! B(gYF (¢!
(q_l)yk+ (q )_1((1 )uk)z}
Clg™) Clg™)
Portanto o controle u; que minimiza a variancia da saida
¢ dado por:

+2E(AF (g wpra)(

uk>+

EWira) = ENF (g wpra)*+E{(

Gg') | BlgHF")
Cl )t oy Y
Up = — Gla ) Yk

B(qg~)F(q¢™)

A variancia do erro é dada por:
~1
errd = AF(q )Wkya

vareprqa = N1+ f24 ...+ f7)
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Figura 9.3: Controle de Variancia Minima

9.6.4 Localizacao dos polos em malha fechada

_ ¢ ‘Glg)Blg™)

T Ag Bl )Flg ) + ¢ G DB
N AC(q")B(qg " )F(q)

AlgY)B(g ) F (g™ + ¢ 9G(¢ ") B(q™)

Os polos sao as raizes de

Alg B¢ F(a) +¢ "Gl )Blg) =0

T+

Wi,

Portanto o sistema em malha fechada tem
(na+nb+d—1)
polos. Como
Clg™") =Alg)F(¢™) +¢'Gla™)
tem-se que:

¢ 'Glq™)
SeIY

e+ AF (g Hwy
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Portanto na funcao de transferéncia entre a saida e a
perturbacao tem-se que na + nb polos sao cancelados e
d — 1 estao na origem. Assim um melhor desempenho de
regulacao (rejeicao da perturbacao) podera nao fornecer
o melhor desempenho servo, pois ele esta sendo especifi-
cado pelas rafzes do polinomio C'(g™1).

O controlador de variancia minima apresenta desempenho
degradado para sistemas de fase nao-minima ou quando
o sistema apresenta zeros proximos do circulo unitario.
Para resolver esse problema uma abordagem consiste em
fatorar os zeros do sistema (Vide Astrom). Outra abor-
dagem consiste em alterar o critério a ser otimizado, con-
forme descrito a seguir.

9.6.5 Controle de Variancia Minima Generalizada

Dado o processo descrito pela equacao:
Alg Nk = ¢ " Blq™ur + Clg )y

Nesse caso a lei de controle é calculada minimizando o
critério descrito pela equacao descrita a seguir

J = E{(P(q Yypra — Rlg ) +(Q (g Hwe)*/ I}

onde [ ¢ a informacao disponivel no instante k.r. é o
sinal de referencia e P, R, Q/ sao os polinomios de pon-
deracao.

Inicialmente calcula-se como o sinal de controle influencia

/
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a saida Pyi.q . Da equacao do modelo tem-se que:

PB PC
Pyjtra = Tuk =+ ka‘—l-d

Dessa equacao pode-se observar que somente a segunda
parcela contém termos independentes das medidas real-
izadas até o instante de tempo k. Esses termos podem
ser obtidos utilizando uma identidade equivalente a us-
ada na obtencao da lei de controle variancia minima, isso

é:
PC G
- _F —d
R
logo
PB
Pypq = — Ukt Fuwyyq+ Wk

O termo F'wy. g ¢ independente das medidas disponiveis
no instante k. Supondo que w; = 0 tem-se que a melhor

previsao de Py ¢ dada por:
Pypyan = ﬁuk + gwk
A A
Pyi+d = PYrra/k + Fwria

Desenvolvendo-se a equacao da previsao da saida resulta:

. PB G A . B
Pypran = W + Z{Eyk —q dauk}
R G B G
Pypran = 691{: - Z{P —dq da}uk

. G BF
Pypran = oYk T U
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Utilizando essa previsao o critério a ser otimizado pode
ser reescrito como segue:

J = E{(Pipsay + Fwgra — Rri)* + (Q ui)?/ I}
J = E(PYran—Rri)? [ 1e) 426 (Fwia(Pia—Rre) 1)+
+HE(Fwpea)))/Ir) + E((Q up)*/ I)

Dessa equacao pode-se observar que:
E((Phrsam — Br)* + (Qui)) /1) =
= (Plrpas — Rre)® + (Q'up)?

E(Fwra(Ppyam — Rry) /1) = 0

E(Fwiya)®/Ir) = (Fwyyq)®

Portanto a equacao do critério de custo torna-se:
J = (Psam — Bri)” + E(Fwipa)” + (Q ug)”

Logo

0J . O(PYpram — Ry
Bur 2(Ptayr — Rry) D +
/ 8<Qluk> 8<ka+d)2 o
+20) uy Dur + ou, =0

Utilizando a equacao do modelo do sistema tem-se que:

O(PYjvase — Bry)
(’9uk

= bofo = bopo
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0(Q uy,)

8uk —
Logo
~ q /
Pypramn — R + b—OQuk =0
0P0
Seja
q /
Q=Q
0Po
entao

Pyitam — Rwg + Quy =0
A previsao da saida pode ser reescrita em funcao das
medidas diponiveis no instante de tempo &.

R G BF
Pypran = Eyk + Tuk

logo
G BF
Eyk; + Tu;{; + qup — Rrp, =0

Gyr + (BF + QCuy — RCrp =0
Sendo H = BF + QC eEl = —RC tem-se
Gy, + Hup, + Er, =0
ou

Gyk + E?”k
H

que ¢ a lei de controle de variancia minima generalizada.
~ ! .
Observagoes: 1) Quando @ = 0 ¢ R = 0 recai-se no

U = —
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N . ;. /
problema de variancia minima ;2) Quando @ = 0 o con-
trole de variancia minima generalizada coincide com o
controle por modelo de referencia.

9.6.6 Controlador Auto-Ajustavel-Algoritmo Explicito(Indireto)

1)Estimar os parametros do modelo do sistema.(A, B, C)
2)Resolver a identidade polonomial

PC G
L F g
ATy
3) Calcular
H = BF +QC
E =—-RC
¢
w — _Gyk + By
" H

9.6.7 Controlador Auto-Ajustavel-Algoritmo Implicito(Direto)

Esse algoritmo permite estimar diretamente os parametros
da lei de controle. Esse procedimento elimina o calculo
dos polinomios F' e G através da identidade polinomial.
Para a obtencao desse algoritmo define-se uma variavel
auxiliar dada pela seguinte equacao:

Pra = Pyrra + Qui — Rry,
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Drva = PYrram + €kva + Quip — Ry,

logo a previsao da saida auxiliar ¢ dada por:

Oprase = Piprajn + Quiy — Ry,

com
DPprd = Ppyajk + €kt

Utilizando o valor da “saida prevista tem-se que a pre-
visao da saida auxiliar é dada por:

G BF

Opyasr = okt —mue Quy — Rry,

C(i)k—i—d/l{; = Gyk + (BF + QC)U]{; — RC?”k
CPpia = Gyy, + Huy — Ery

Conforme deduzido anteriormente, a lei de controle de
variancia minima generalizada é obtida anulando o lado
direito da ultima equacao, assim tem-se que a varidvel® kd/k €
anulada em cada instante de tempo.

Para se obter diretamente os parametros do controlador
deve-se estimar os coeficientes dos polnomios G . H eF Essa
estimagcao deve ser realizada utilizando-se as medidas disponiveis
em cada instante de tempo.

Definindo os vetores:

QT:[gogl...hohl...eoel...]

T
Pr = [ykyk:—1 e UpUg—1 -0 — T — Th—1 - ]
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A previsao da saida auxiliar pode ser escrita como:

T
. oy
Dpgasp = %

Iy
Dprqg = % T €k+d

ou
CPpig = 905‘9 + Cépra

(I)lﬁ—d = gﬁztg + C€k+d + (1 — C>(I)k:+d
Opa = o0+ {(1 = O)Pprapp + €nra}
Como a lei de controle é obtida anulando, em cada in-
stante de tempo, a previsao da saida auxiliar tem-se que:
Dprg = 010+ €kt

Parase obter o estimador dos parametros desconhecidos
deve-se utilizar a informacao disponivel no instante k .
Para tanto utiliza-se a equacao anterior deslocada de d instantes
de tempo.

D, = gp}f_dﬁ + €k

Como a perturbacao € € nao correlata com o vetor go{_ 4 bem-
se que o estimador dos minimos quadrados ¢ assintoticamente
nao polarizado e é dado por:

Oy = Py, — Rry—q + Quj—g
O = 0p_1 + Ki{ P — @g—dék—l}
K= St 10r-a/(1 + 04 gSk-105-d)
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Sk = Sk—1 — Ki(1+ 0 _Si—10n—a) Ky
A lei de controle é calculada por:
Oppap =0

ou
@%9 =0
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