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Esta dissertacao aborda o projeto e a analise da busca extremal baseada no método
de Newton para mapeamentos (plantas) estdticos escalares e multivaridveis em cascata
com dinamica governada por equagoes diferenciais parciais (EDP’s) em seu caminho de
atuacao. Embora classes mais gerais de sistemas baseados em EDP pudessem ser consi-
deradas, concentramos nossos esforcos no problema com EDP’s de difusao. O esquema de
controle adaptativo proposto para otimizacao em tempo real segue duas etapas basicas:
primeiro, anula os efeitos da dinamica de atuacao nos sinais de perturbacao e depois,
aplica um controle de fronteira (boundary control) para o processo de difusao via trans-
formacao backstepping. Em particular, o compensador de difusao emprega estimativas
baseadas em perturbagoes (baseadas na média) para o gradiente e o inverso da hessiana
do mapeamento estatico nao-linear a ser otimizado. A andlise de estabilidade completa
do sistema em malha fechada é realizada usando o método de Lyapunov com aplicacao da
teorema da média para sistemas de dimensao infinita, a fim de capturar o estado infinito-
dimensional do modelo do atuador. A convergéncia exponencial local para uma pequena

vizinhanga do extremo desconhecido ¢ ilustrada por meio de exemplos numéricos.
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