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1 Introducao

Em [1] foi desenvolvido um controlador étimo robusto que possui véarias vantagens,
dentre as quais, podem-se destacar: Escolhas mais gerais para as matrizes de ponderacao
do problema, aplicagoes para uma grande classe de dados incertos, e uma solugao regula-
rizada que é itil em implementacoes on-line. Apesar das inegdveis vantagens, um aspecto
negativo desta abordagem é a necessidade do ajuste de um parametro escalar 6timo A que
decorre de um problema de minimizacao sujeito a restricoes. Este parametro é definido
em um intervalo conhecido a priori, sua escolha é realizada através de tentativas, que de-
mandam esforco e tempo, até que seja encontrado o valor étimo que satisfaca o problema
de minimizacao. Com o objetivo de desenvolver uma solugao alternativa para encontrar
o A 6timo, neste trabalho aplicou-se a técnica de inferéncia fuzzy [2] para solucionar este
problema.

2 Inferéncia Fuzzy Aplicada ao Controle Robusto
Considere o sistema em espaco de estados sujeito a incertezas paramétricas

Tit1 = (Fz + (5Fl) T+ (Gl + 5Gz) u;, 1=1,...,N, (1)

sendo F; € R™"™ e (G; € R™™ matrizes de parametros, x; € R" a varidvel de estado,
u; € R™ a varidvel de controle, o estado inicial é dado por xy assumido conhecido. As
matrizes de incertezas desconhecidas 6 F; € R"*" e 6G; € R™ ™ sao modeladas da seguinte
forma

[ 0F; 6G; | =H,A;| Ep Eg |, (2)

sendo H; € R"* Ep € R>" ¢ Eg € RV™ matrizes conhecidas e A; € R¥*! uma matriz
arbitraria com [|A;]] < 1.
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O controle 6timo robusto 4y para o sistema (1) desenvolvido em [1] é dado por

uy = —Kpyzn,
Ky = (Qn+ G%WNHGNyl (GEWiia Fy — AEEER],
On = Qn+ANELER,
Wit = Pyii+ PyaH (XNI —HT PNHH)T H'Pyo1, N>i>1.  (3)

A solucao em (3) depende do pardmetro escalar 6timo AN que pode ser encontrado
resolvendo o seguinte problema de otimizacao
i = min G\i), N>i>1
N ||HT Py  H|
GN) = uf Qiui + (Giui + Fymi)" Wiy (Goui Fyy)
+ (EGui + EF:Ei)T AN (EGui + EF:L'i) . (4)

Sabe-se da literatura [1], que o problema de otimizagao em (4) é de dificil solugdo.
Neste trabalho, foi desenvolvido um sistema de inferéncia fuzzy, como uma alternativa de
solucao, para se obter o parametro escalar étimo i

O sistema de inferéncia fuzzy foi do tipo Modus-Ponens generalizado [2]. Foram fuz-
zificadas, a varidvel de entrada A e a varidvel de saida G(\). Apés a fuzzificacdo, foram
criadas regras fuzzy do tipo ”Se-entdo” com base no comportamento destas varidveis. A
relacdo de implicacao fuzzy utilizada foi a de Mamdani. A operacdo de composicao das
relagoes utilizada foi a MAX-MIN. Os resultados de saida foram defuzzificados através do
método do centro de &rea.

3 Conclusoes

Constatou-se que, através da inferéncia fuzzy foi possivel obter o A 6timo que minimiza
a funcao G(A). Isto comprova a possibilidade da utilizacao da inferéncia fuzzy, como uma
alternativa para determinacao do parametro escalar étimo A.
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