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1 Informações Gerais

• Áreas de concentração: otimização, sistemas dinâmicos, controle pre-
ditivo

• Ińıcio: Agosto/2018.

• Previsão de término: Dezembro/2019.

• IMPORTANTE: caso o candidato tenha interesse, poderá realizar v́ıdeo-
conferência com o orientador que se encontra nos EUA até o fim de julho.

2 Objeto da Pesquisa

Diversos sistemas encontrados na indústria e sociedade emergem da interco-
nexão de subsistemas dinâmicos que compartilham recursos limitados [12, 13].
Sistemas representativos incluem o carregamento de baterias de véıculos elé-
tricos em estações (ver Figura 1) e a distribuição de fluido de refrigeração em
edif́ıcios, entre outros. Duas classes the estratégias para operação de tais siste-
mas são o controle centralizado [4] e o descentralizado [10]. Embora o controle
descentralizado seja rápido e escalável, a falta de coordenação entre as unidades
distribúıdas (e.g., véıculos elétricos e unidades de refrigeração) pode acarretar
baixo desempenho e até mesmo infactibilidade das operações. Por outro lado, o
controle centralizado é capaz de levar a um desempenho ótimo, porém o custo
computacional pode se tornar elevado e a abordagem monoĺıtica se torna infle-
x́ıvel [9, 11].

Esta dissertação de mestrado se propõe a estudar abordagens que combinam
as caracteŕısticas de controle descentralizado e centralizado, com ênfase em es-
tratégias de decomposição que viabilizam o controle hierárquico (ver Figura [?]).
A motivação advém de uma estrutura de coordenação simples e o potencial de
computações paralelas, utilizando arquiteturas computacionais multi-core ou
distribúıdas. As aplicações irão se concentrar no controle de subsistemas com
dinâmicas desacopladas, mas que compartilham recursos limitados como energia
elétrica, fluidos ou capacidade de processamento.
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Figura 1: Estação de carregamento de véıculos elétricos.

Figura 2: Estação de carregamento de véıculos elétricos.

2.1 Objetivos

A presente dissertação busca desenvolver e aplicar metodologias de decomposi-
ção para otimização e controle de sistemas dinâmicos com restrições de recursos.
A pesquisa tem os seguintes objetivos espećıficos:

• Identificar e implementar modelos dinâmicos para carregamento de bate-
rias de véıculos elétricos.

• Propor problemas de otimização e controle para carregamento ótimo de
baterias em estações, considerando restrições de recursos limitados e di-
nâmica independente de baterias.

• Propor, implementar e testar estratégias de decomposição para controle
ótimo do carregamento de baterias considerando metodologias tais como
otimização de dois ńıveis [6], decomposição Lagrangeana [7] e decomposi-
ção de Benders [1].
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3 Metodologia

O plano de estudos compreende a realização de algumas disciplinas especializa-
das, são elas:

1. DAS-410048 - Otimização Convexa, 2 créditos.

2. DAS-410066 - Controle Preditivo, 2 créditos.

O plano de atividades para a execução do projeto está delineado abaixo:

1. Fundamentação em otimização matemática e algoritmos com a realização
da disciplinas de “Otimização Convexa,” estudo de caṕıtulos de livros [3]
e artigos especializados [1, 2, 6, 7].

2. Fundamentação em controle preditivo com a realização da disciplina de
“Controle Preditivo” e estudo individual da literatura [4].

3. Identificação na literatura técnica de modelo dinâmico de carregamento
de baterias e montagem de sistema dinâmico de estação de carregamento
[8, 14].

4. Implementação de estratégias hierárquicas para controle preditivo do car-
regamento de baterias, considerando metodologias de decomposição.

5. Simulação e avaliação das metodologias de decomposição [5].

6. Redação de artigo cient́ıfico.

7. Redação da dissertação.

8. Defesa da dissertação.

3.1 Ferramentas

As seguintes ferramentas computacionais poderão ser empregadas:

• Software Matlab para computação cient́ıficas (Simulink, Toolbox de Oti-
mização).

• Linguagem Julia e Python.

• Linguagem de modelagem algébrica AMPL, Pyomo e GAMS.

• Pacote de otimização dispońıveis no servidor do laboratório: CPLEX,
CONOPT, SCIP, Gurobi, Knitro e Baron.

3.2 Cooperação

O projeto irá contar com a participação do Dr. Helton Scherer, pesquisador
associado ao Parque Tecnológico Itaipu (https://www.pti.org.br/), na parte de
modelagem de véıculos elétricos, baterias e controle.

4 Cronograma

O cronograma de atividades está apresentado na Tabela 1.
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Tabela 1: Cronograma de Atividades
Atividade 2018 2019

(Mês) 8 9 10 11 12 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12
1 x x x x x
2 x x x x x
3 x x x x x x
4 x x x x x x x
5 x x x x
6 x x x x
7 x x x x
8 x x x x x
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