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A teoria de controle classica se baseia no projeto de controladores lineares. No entanto, existem certas situages

onde ndo é possivel usar um controlador linear, tal como quando a magnitude do ganho do processo varia muito
dentro da faixa de operagdo de interesse. Nessas situagdes, o0 uso de um controlador linear, de ganho constante, pode levar tanto a
um baixo desempenho do sistema quanto a instabilidade do mesmo. Um exemplo classico de um processo quimico onde esta
situacdo ocorre € o de um sistema de neutralizagdo onde deseja-se controlar o pH na faixa de neutralidade. Nesta situacdes, a
curva de titulacdo do sistema apresenta uma grande variagdo na magnitude do ganho em resposta a adi¢Bes de &cido ou base.
Neste trabalho, o objetivo é controlar o pH de um sistema experimental na faixa de neutralidade. O sistema encontra-se montado
no ICTA-UFRGS e é composto de um tanque agitado, sensores de pH e vazdo e um computador remoto ligado a planta e
responsavel pelo cdmputo on-line das acBes de controle. O sistema é perturbado através de distirbios na corrente de base que
entra no sistema e controlado através da manipulagdo da corrente de &cido que entra no tanque. Primeiramente é desenvolvido um
modelo matemético para o sistema experimental. Em seguida, é mostrado atravées de simulag8es que o uso de controle linear pode
levar a resultados indesejaveis. Apés esta etapa, o controlador ndo-linear é projetado com base nos resultados da teoria de controle
H-infinito ndo-linear. A obtencdo desta lei de controle ndo-linear é realizada através de resultados matematicos recentes,
especificos para solucionar desigualdades diferenciais parciais. Finalmente, a lei de controle ndo-linear é testada através de
simulagdes numéricas e implementada no computador responsavel pelo calculo das agBes de controle do experimento. Os
resultados experimentais com o controlador ndo-linear confirmam o bom desempenho esperado.
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