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RESUMO: Neste trabalho propde-se o desenvolvimento de um algoritmo para o controle adaptativo direto de um sistema de
servovisao robdética. O problema de controle é formulado levando-se em conta a presenca de incertezas nos parametros
extrinsecos (orientacao) e intrinsecos (fatores de escala da imagem) da camera. O algoritmo apresentado é desenvolvido
para sistemas com uma Unica camera movel, fixada no efetuador, e controle baseado na imagem. A abordagem utiliza o
método da Fatoracgéo Simétrica-Diagonal-Triangular Superior (SDU) da matrix de controle, para propor um lei adaptativa
cinematica livre de super-parametrizagdo. Resultados de simulagdo numérica e tipo Hadware-In-The-Loop séo
apresentados para comprovar a eficiéncia do algoritmo proposto.
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RESUMO: Esta dissertacdo propde o desenvolvimento de um algoritmo para o controle de um sistema de servovisdo
robdtica. O esquema proposto considera a presenga de incertezas nos parametros de calibracdo da camera e nos
parametros da equagdo cinematica do robd. O algoritmo apresentado é baseado na estratégia look-and-move cléssica e é
desenvolvido para sistemas com cdmera fixa, e controle baseado na imagem. A abordagem concentra aten¢do no projeto
de leis de controle no espaco das juntas para solucionar o problema de regulagdo (set-point control) onde a referéncia
corresponde a um ponto fixo na imagem. Demonstra-se a existéncia de propriedades de estabilidade exponencial global,
utilizando como ferramenta matematica a Fatoragdo Simétrica-Diagonal-Triangular Superior (SDU) (Costa, Hsu, Imai &
Kokotovic 2003). A eficiéncia do algoritmo proposto é verificada tanto por simulagdo numérica quanto por resultados
experimentais do tipo hardware-in-the-loop utilizando uma camerarreal.
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Titulo: CONTROLE POR BUSCA EXTREMAL DE AMPLIFICADORES OPTICOS RAMAN VIA MODOS
DESLIZANTES E FUNCAO DE CHAVEAMENTO PERIODICA

Autor: Guilherme Salgado Gomes Sagaz

Orientador: Alessandro Jacoud Peixoto

RESUMO: Esta dissertacdo aborda aspectos relacionados a analise tedrica, projeto e implementagdo pratica de um
esquema de controle por busca extremal baseado em modos deslizantes, proposto, recentemente, para sistemas
monovariaveis incertos e ndo-lineares. Esse esquema de otimizagdo em tempo real baseado em modos deslizantes era
capaz de garantir a convergéncia global da saida do sistema para uma vizinhanga pequena do ponto 6timo por meio de uma
fungdo de chaveamento periddica. Neste trabalho, generaliza-se a estratégia anterior para sistemas multivariaveis. A
estratégia visa a otimizacdo do espectro de poténcias de sinais transmitidos em fibras Opticas, em particular em
amplificadores Raman distribuidos, objetivando tanto a equalizacdo do ganho nas diferentes frequéncias quanto o
transiente devido a inclusdo e/ou exclusdo de sinais na fibra. Propde-se um modelo baseado em equagdes diferenciais
ordinérias que substitua satisfatoriamente o modelo tradicional baseado em equacdes diferenciais parciais e seja eficiente
para o projeto de um otimizador em tempo real. Aspectos teéricos de estabilidade na presenca de incertezas serdo
considerados e os resultados serdo avaliados via simulagdo numérica. As simulagées mostram a viabilidade pratica do
esquema de controle proposto em um problema de controle pratico que encontra vasta aplicagdo em sistemas de
comunicagdes opticos.
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