Ficha de Unidade Curricular (FUC)

1. Caracterizagao da Unidade Curricular.
1.1. Designacao da unidade curricular

Controlo Inteligente - Cl

1.2. Sigla da area cientifica em que se insere

EE

1.3. Duragao

1 Semestre

1.4. Horas de trabalho

162h

1.5. Horas de contacto

T:22,5; TP: 22,5; PL:22,5

1.6. ECTS

6

1.7. Observagoes

opgao

2. Docente responsavel e respetiva carga letiva na unidade curricular (preencher nome

completo)
Carla Solange Pires Correia Viveiros 45h
3. Outros docentes e respetivas cargas letivas na unidade curricular
Luis José Lamy Rocha Encarnagdo 22,5h

estudantes)

4. Objetivos da aprendizagem (conhecimentos, aptiddoes e competéncias a desenvolver pelos

adaptativos por colocagdo de pdlos;

projeto de controladores difusos.

e Estudar técnicas de controlo inteligente, nas suas componentes tedrica e laboratorial;
e Compreender conceitos referentes a identificacdo de sistemas dindmicos lineares;
e Estudar técnicas de controlo adaptativo e desenvolver um projeto de controladores

e Estudar as redes neuronais artificiais como aproximadores de dindmicas ndo lineares e
desenvolver uma arquitetura de controlo neuronal;
e FEstudar a Idgica difusa como aproximador de dindmica ndo linear e desenvolver um




5. Conteudos programaticos

O conteudo programatico assenta nos seguintes tdpicos:

Identificacdo de Sistemas Dindmicos Lineares: Descricdo do problema; Etapas do processo de
identificacdo; Modelos lineares invariantes no Tempo; Estimacdo de parametros: método dos
minimos quadraticos; Validacdao de modelos; Método dos minimos quadraticos recursivos.

Controlo Adaptativo: Alguns modelos funcionais; Projeto por colocagao de polos.

Redes Neuronais Artificiais: O neurdnio como elemento base; Fun¢Ges de ativacdo; Redes
neuronais proactivas multicamadas; Propriedades de aproximacdo; Treino supervisionado em
redes multicamada; Generaliza¢do e validagao; Arquiteturas de controlo neuronal.

Técnicas de Controlo Difuso: Fundamentos dos sistemas difusos; Difusificacdo de varidveis
temporais; Inferéncia com variaveis linguisticas; Desdifusificacdo de varidveis linguisticas;
Projecto de controladores difusos.

6. Demonstragao da coeréncia dos conteudos programaticos com os objetivos da unidade
curricular

Os conteudos programaticos visam a aquisicdo de competéncias por parte dos alunos nos
seguintes dominios:

e |dentificagdo de sistemas dindmicos lineares;

e Desenvolvimento e aplicagdo de controladores por colocagdo de polos;
e Estudo de técnicas aproximadoras de dindmicas ndo lineares;

e Desenvolvimento e aplicagcdo de controladores neuronais;

e Desenvolvimento e aplicagdo de controladores difusos.

Neste sentido os objetivos da unidade curricular sintetizam de forma clara as competéncias a
adquirir pelos alunos, as quais estdo em concordancia com os conteldos programaticos
apresentados.

7. Metodologias de ensino (avaliacdo incluida)

O ensino reflete as vertentes: tedrica, tedrico-pratica e laboratorial.

Na componente tedrica os fundamentos tedricos do programa da unidade curricular sdo
abordados de forma bidirecional entre docente e discente.

Na componente tedrico-pratica a aplicagdo dos conhecimentos adquiridos é colocada em
pratica através da resolugdo matematica de problemas em ambiente de simulac¢do e posterior
validagao.

Na componente laboratorial sdo apresentados os objetivos e as competéncias a adquirir pelos
alunos em cada trabalho num horizonte temporal pré-definido para cumprimento desses
objetivos.

A avaliagdo de conhecimentos é constituida por uma componente tedrica e uma componente
pratica. A avaliagdao da componente tedrica é realizada através de exame final e a componente
pratica através da apresentacdo e discussdo de 3 trabalhos laboratoriais. Estas duas

componentes sdo pedagogicamente fundamentais para a aprovagdo. A componente tedrica




tem um peso de 60% e a componente laboratorial um peso de 40%, na classificacao final da
UC, sendo que, em cada um dos trabalhos praticos, a classificacdo ndo pode ser inferior a 8,0
valores e, na média dos trabalhos propostos, a classificagdo ndo pode ser inferior a 10,0
valores (componente pratica). No exame, a classificacdo ndo pode ser inferior a 10 valores
(componente tedrica);

8. Demonstracdo da coeréncia das metodologias de ensino com os objetivos de aprendizagem
da unidade curricular

A metodologia adotada para as aulas laboratoriais contribui para consolidagdo e construcado
do conhecimento uma vez que os alunos definem o processo, metodologia e aplicam os
conhecimentos tedricos, contribuindo para a sinergia entre as aulas das componentes
tedricas, tedrico-praticas e laboratoriais.
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