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RESENHA

Linguagem para Especificação de Sistemas
Distribuídos em Automação InduBtrial,Pedroza,
Leão, Fialho (TC)

No trabalho ê feita uma introdução didá­
tica de duas linguagens para especificação
de sistemas distribuídos, hoje em vias de pa
dronização na ISO, chamadas de ESTELLE e
LOTOS • .\, especificação formal assume grande
importância no ciclo de vida de software con
corrente distribuídos, em particular de sis
temas de comunicação aberta, . caracterizados
pelos protocolos das varias camadas do mode
10 de referência OSI/ISO. A linguagem
ESTELLE foi construída em cima das máquinas
de Estados Finitos Estendidos e da linguagem
PASCAL e segue estreitamente a terminol08ia
da ISO, pelo que esta sendo muito usada na
especificação formal de protocolos de alto
nivelo Já a linguagem LOTOS ("Language for
Temporal Ordering Specification") baseia-se
num modelo poderoso para a descrição do para
lelismo e ê tambem usada na especificação e
validação de sistemas de controle em tempo
real. Os autores propõem o uso destas lingua
gens em ambientes de programação, para a e~

pecificação de sistemas distribuídos, valida
ção das especificações desenvolvidas, codifI
cação automática do software e testes finais.

Estrutura de Controle Parcialmente em !'..alba­
Fechada para Sistemas Lineares Estocásticos,
Silva F9, Geromel (TC)

O artigo trata do problema de controle
otimo estocastico de sistemas lineares SISO,
discretos e invariantes no tempo, na presen
ça de restrições sobre as suas variáveis de
controle e saída. Os autores propõem urna es
trutura de controle em dois níveis, parcial~

mente em malha-fechada, com o obietivo bási
co de manter sob controle a variRncia do pro
cesso e assim minimizar o risco de infactibY
lidade do problema determinístico associado~

Para tanto, ao usual problema de controle da
media existente na literatura, agrega-se um
problema de variância mínima permitindo a de
terminação da região de factibilidade do pro
blema determinístico para qualquer grau de
satisfação das restrições probabilísticas fi
xado a priori por um projetista. O trabalho­
aborda tanto o caso de perfeita informação
de estado, quanto de imperfeita informação,
considerando estatísticas gaussianas para os
ruídos associados ã dinâmica linear e equa
ção de saída. A aplicação da estrutura pro
posta ao problema de controle de geração hY
droeletrica permite comprovar a viabilidade­
do procedimento como alternativa prática pa
ra resolução desta importante classe de pro
blemas. -
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Adaptive Pure Force Control of Robot
Manipulators : A Single Link Case Study,
Arnêsteeui, Kelly (TT)

Os autores analisam o problema do contro
le do esforço efetuado pela garra sobre um
elemento externo passivo, modelado pela sua
inercia e os componentes de atrito e gravita
cional, de modo que o esforço exercido pelo
robô siga um sinal de referência de esforço.
Propõe-se um controlador adaptativo que uti
liz~ os modelos dinâmicos do robô e do ele
mento externo estimando-se os parâmetros des
conhecidos atraves de uma tecnica tipo gra
diente. A analise da estabilidade do ~istemã
e feita por metodos de Lyapunov e são apr~
sentados exemplos de simulação comparando-se
o desempenho do algoritmo proposto com um
controlador tipo Proporcional-Integral.

Aproximação de Filtros Digitais coa Coefici­
entes Siçles, Abreu, Szczupack, Souza Neto
(TT)

Este trabalho apresenta diversas tecni
cas de aproximação de filtros FIR, baseadas
no metodo DRDF C'Difference Routing Digital
Filter"). A escolha de uma tecnica adequada
ê fundamental a certas aplicações de filtra
gem digital. Os autores citam o caso do pro
cessamento de imagens em tempo real, onde a
alta taxa de amostragem torna necessaria uma
implementação simples do filtro. Novas tec
nicas de aproximação são propostas: O primei
ro metodo ê o DRDF-FIR, cujo principio basi
co e utilizar primeiramente uma aproximação-o
DRDF de ordem mais baixa e compensar o erro
obtido atraves de uma segunda aproximação
FI~. A combinação da tê·cnica anterior com a
do FI~ interpolado conduz ao metodo DRDF-FIR
O uso· deste metodo reduz sensivelmente a com
plexidade, devido ao grande numero de coefi~

cientes nulos. Outras tecnicas complementa­
res são apresentadas e aplicadas, em particu
lar, o filtro de'banda larga. Os resultados­
apresentados ilustram o desempenho de cada
metodo, fornecendo urna comparação em termos
de custo e complexidade. O caso de filtro
passa-baixa pa~a utilização em TV digital e
tomado como exemplo de aplicação.

OtiJaização de Trajetôrias de Veículos Lança­
dores de Satélites, Smania, Rios Neto (TT)

Neste trabalho,os autores apresentam um
novo procedimento para a determinação de t~

jetôrias ôtimas que maxImizam (sob restriço­
es dinâmicas e geometricas) a massa disponí
vel para alocação de um satelite em um veícu
10 lançador. Os autores utilizam uma aborda



gem sub-ôtima baseada em Programação Linear
para á implementação de um procedimento de
iteração direta, sendo a solução do problema
resultante obtida por perturbação linear. O
procedimento proposto proporciona melhor de
sempenho de convergência e facilita a cali-­
bração do modelo em relação as propostas e
xistentes na literatura. Simulações com da
dos reais de um Veiculo Lançador de Sateli-­
tes do tipo a ser utilizado na Missão Espaci
aI Completa Brasileira (MECB) são apresenta~

das e atestam o bom desempenho do procedime~

to proposto.

Do Metodo de Prediccion de Potencia Critica
en Molinos Semi.autogenos, Basado en Modelos
de &ammerstein, Cipriano, Gômez, Bustos,
C',.onzalez (TT)

Uma planta de moagem de minerio com moi
nho semi-autôgeno deve maximizar a produção­
atraves da plena utilização da energia dispo
nível. Alem disso, para que o processo seja
estável e não haja sobrecargas, a potência
consumida deve ser mantida abaixo de um va
lor máximo, denominado potência critica. Õ
trabalho apresenta um metodo de predição con
tinua desta potência critica atraves do mode

92

lo dinâmico de Hammerstein, relacionado a po
tência consumida com a quantidade de minerio
fornecida ao moinho.

Otimização em Estado Estacionário de um Pro­
cesso Hão-Linear : O Caso de uma Colpna de
Destilação, Gomes, Yamakami (TT)

A partir de uma expOS1çao suscinta porem
clara, os autores analisam com precisão vári
os aspectos relevantes da operação de uma co
luna de destilação convencional. As variaveis
de controle (independentes) são determina
das a partir da solução ôtima de um problema
de programação não-linear que leva em conta
alem das restrições operacionais (modelo fi·
sico da coluna), restrições de projeto e de
mercado. Duas funções objetivas são analisa
das e opta-se pela que representa a minimiza
ção dos custos operacionais. O problema de
otimização resultante não ê meramente resol
vido por algum metodo numerico conhecido. Ao
contrario, um procedimento novo que tira van
tagem da especificidade do problema e propos
to: Esta é a maior contribuição do artigo. O
exemplo numérico resolvido permite conclusões
interessantes e a primeira vista surpreen
dentes. -


