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RESENHA

Llnguagem para Especlflcagao de Sistemas
Distribuidos em Automagao Industrial,Pedroza,
Leao, Fialho (TC)

No trabalho & feita uma introdugao dida-
tica de duas linguagens para especificagao
de sistemas distribuidos, hoje em vias de pa
dronizacao na ISO, chamadas de ESTELLE e
LOTOS. A espec1f1cagao formal assume grande
importancia no ciclo de vida de software con
corrente dlStrlbu1dOS, em partlcular de sis
temas de comunicagdo aberta, caracterizados

pelos protocolos das varias camadas do mode
lo de referencia 0SI/ISO. A llnguagem
ESTELLE foi construida em cima das maquinas

de Estados Finitos Estendidos e da linguagem
PASCAL e segue estreitamente a terminologia
da IS0, pelo que esia sendo muito usada na
especificagao formal de protocolos de alto
nivel. Ja a linguagem LOTOS (''Language for
Temporal Ordering Specification") baseia-se
num modelo poderoso para a descrigao do para
lelismo e & tambem usada na especificagao e
validagao de sistemas de controle em tempo
real. Os autores propoem o uso _destas lingua
gens em ambientes de urogramagao, para a es
pec1f1cagao de sistemas distribuidos, valida
gao_das espec1f1cagoes desenvolvidas, codifi
cagao automatica do software e testes finais.

Estrutura de Controle Parcialmente em Malha—
Fechada para Sistemas Lineares Estocasticos,
Silva F?, Geromel (TC)

0 artigo trata do problema de  controle
otimo estocastico de sistemas lineares SISO,
discretos e invariantes no tempo, na presen
ca de restrlgoes sobre as suas varlavels de
controle e saida. Os autores Dropoem uma es
trutura de controle em dois niveis, parc1a1—
mente em malha-fechada, com o obletlvo ba31
co de manter sob controle a variancia do pro
cesso e assim minimizar o risco de infactibi
lidade do problema deterministico associado.
Para tanto, ao usual problema de controle da
media existente na literatura, agrega-se um
problema de variancia minima permitindo a de
terminacao da reglao de factibilidade do pro
blema deterministico para qualquer grau de
satlsfagao das restrlgoes probabilisticas fi
xado a priori por um projetista. O trabalho
aborda tanto o caso de perfeita informagao
de estado, quanto de imperfeita informagao,
considerando estatIsticas gaussianas para os
ruidos associados 3 dinamica linear e equa
cao de saida. A aplicagao da estrutura bvro
posta ao problema de controle de geragao hi
droelétrica permite comprovar a viabilidade
do procedimento como alternativa pratica pa
ra resolucao desta importante classe de pro
blemas. -
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Adaptive Pure Force Control of Robot
Manipulators : A Single Link Case Study,
Amestegui, Kelly (TT)

Os autores analisam o problema do contro
le do esforgo efetuado pela garra sobre um
elemento externo passivo, modelado pela sua
inércia e os componentes de atrito e gravita
cional, de modo que o esforgo exercido pelo
robo siga um sinal de referencia de esforgo.
Propoe-se um controlador adaptatlvo que uti
liza os modelos dinamicos do robd e do ele
mento externo estimando-se os parametros des
conhecidos atraves de uma técnica tipo gra
dlente. A analise da estabilidade do sistema
g feita por metodos de Lyapunov e sao apre
sentados exemplos de simulagao comparando-se
o desempenho do algoritmo proposto com um
controlador tipo Proporcional-Integral.

Aproximacao de Filtros Digitais com Coefici-

entes Simples, Abreu, Szczupack, Souza Neto
(TT)

Este trabalho apresenta diversas  tecni
cas de aproximagao de filtros FIR, baseadas
no metodo DRDF ("'Difference Routing Digital
Filter"). A escolha de uma técnica adequada
e fundamental a certas aplicagoes 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
1mp1ementaqao 51mp1es do filtro. Novas tec
nicas de aprox1magao sao propostas: 0 prlmel
ro metodo e o DRDF-FIR, cujo prlnc1plo bas1
co e utilizar prlmelramente uma aprox1magao
DRDF de ordem mais baixa e compensar o _erro
obtido através de uma segunda aproximacao
FIR. A comblnagao da técnica anterior com a
do FIR interpolado conduz ao metodo DRDF-FIR
0 uso deste metodo reduz sensivelmente a com
plexidade, devido ao grande numero de coefi—
cientes nulos. Outras tecnicas complementa-
res sao apresentadas e aplicadas, em particu
lar, o filtro de banda larga. Os resultados
apresentados ilustram o desempenho de cada
metodo, fornecendo uma comparaggo em termos
de custo e complexidade. O caso de filtro
passa-baixa para utilizagao em TV digital e
tomado como exemplo de aplicagao.

Otimizacao de Trajetorias de Veiculos Langa-
dores de Satelites, Smania, Rios Neto (TT)

Neste trabalho,os autores apresentam um
novo procedimento para a determinagao de tra
jetdrias otimas que maximizam (sob restrigo-
es dinamicas e geometrlcas) a massa disponi
vel para alocagao de um satelite em um veicu
lo langador. Os autores utilizam uma abordi




gem sub-otima baseada em Programagdao Linear
para a_implementagao de um procedimento de
iteragao direta, sendo a solugao do problema
resultante obtida por perturbagao linear. O
procedimento proposto proporc1ona melhor de
sempenho de convergencia e facilita a cali~

bracao do modelo em relagao as propostas e

xistentes na literatura. Simulagoes com da
dos reais de um Veiculo Langador de Satéli-
tes do tipo a ser utilizado na Mlssao Espaci
al Completa Brasileira (MECB) sao apresenta-

das e atestam o bom desempenho do procedimen

to proposto.

Un Metodo de Prediccion de Potencia Critica
en Molinos Semiautogenos, Basado en Modelos
de Hammerstein, Cipriano, Gomez, Bustos,
Gonzalez (TT)

Uma planta de moagem de minério com moi
nho semi-autogeno deve maximizar a produgao
atraves da plena utlllzagao da energia dlSpO
nivel. Alem  disso, para que o processo seja
estavel e nao haja sobrecargas, a potencia
consumida deve ser mantida abaixo de um
lor maximo, denominado potEncia critica. 0
trabalho apresenta um metodo de nredlgao con
tinua desta potencia critica atraves do mode

va
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lo dindmico de Hammerstein, relacionado a po
tencia consumida com a quantidade de mlnerlo
fornecida ao moinho.

Otimizacao em Estado Estacionario de um Pro-
cesso Nag-Linear : 0 Caso de uma Coluna de
Destilacao, Gomes, Yamakami (TT)

A partir de uma exposigao suscinta porém
clara, os autores analisam com prec1sao var1
os aspectos relevantes da operagao de uma co
luna de destilagao convencional. _As variaveis
de controle (1ndeoendentes) sao determina
das a partlr da solugao otima de um problema
de programagao nao- linear que leva em conta
alem das restrigoes operacionais (modelo fI-
sico da coluna), restrigoes de projeto e de
mercado. Duas fungoes objetivas sao analisa
das e opta-se pela que representa a minimiza
gEo dos custos operacionais. O problema de
otimizagao resultante nao & meramente resol
vido por algum metodo numérico conhecido. Ao
contrario, um procedimento novo que tlra van
tagem da espec1f1c1dade do problema e propos
to. Esta & a maior contribuigao do artigo. O
exemplo numérico resolvido permite conclusoes
interessantes e a primeira vista surpreen
dentes.



