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RESUMO

Com o avanco das tecnologias de rede digitais de comunicacgéao, sistemas de con-
trole de rede estdo se tornando cada vez mais comuns. A estratégia de controle
baseado em eventos (ETC, do inglés event trigger control) vem sendo usada como
uma forma de mitigar alguns dos problemas oriundos deste sistema, como a limitagao
de banda em redes compartilhadas. O ETC tem como objetivo reduzir a utilizacao
da rede para transmissdo de dados entre os componentes do sistema. Para tanto,
o valor do sinal de controle s6 é atualizado quando um evento é gerado pela viola-
céo de um determinado limiar dado por uma fungédo que depende do valor do estado
do sistema no instante atual e no ultimo instante de atualizacdo do controle (funcéo
de disparo). Por outro lado, sistemas lineares com parametros variantes (LPV, do in-
glés linear parameter-varying) tém recebido muita atengdo da comunidade de controle
nos ultimos anos, isso se deve ao fato de que muitos sistemas podem ser modela-
dos com sucesso como um sistema linear com parametros que variam ao longo do
tempo. Além disso, alguns sistemas nao lineares podem ser representados por mo-
delos quasi-LPV através da conversao das néao linearidades em produtos dos estados
por parametros variaveis. Assim, neste trabalho, foca-se no problema de estabilizacao
de sistemas LPV com controle amostrado baseado em eventos. Sao formuladas con-
dicbes de estabilidade para o sistema com base na teoria de Lyapunov e utilizando
um looped-funcional para lidar com os efeitos da amostragem, estas condi¢des sdo
dadas no formato de desigualdades matriciais lineares (LMIs, do inglés linear matrix
inequalities). A partir destas LMIs, sdo formulados problemas de otimizagdo conve-
x0s para determinar os parametros da funcao de disparo com o objetivo de garantir a
estabilidade assintética do sistema e ao mesmo tempo reduzir a frequéncia de atua-
lizagbes do sinal de controle. Por fim, é utilizado o software MATLAB com intermédio
do parser YALMIP para resolver os problemas de otimizagao convexos formulados e
simular os sistemas obtidos.



