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O controle extremal tem o objetivo de convergir e manter a saida de um mapea-
mento nao linear desconhecido em seu ponto de extremo (ponto 6timo). Este trabalho
apresenta um algoritmo de busca extremal baseado no método do Gradiente para ma-
ximizar mapas desconhecidos na presenca de atrasos. Introduz-se uma versao filtrada
do preditor baseada em estimativa local da Hessiana para mapas quadraticos. A esta-
bilidade exponencial e a convergéncia para uma pequena vizinhanca do ponto extremo
desconhecido sao alcancadas utilizando a transformacao backstepping e a teoria da média
em dimensoes infinitas. Um filtro passa-baixa (com um polo suficientemente alto) na
realimentacao do preditor permite aplicacao da técnica do teorema da média de Hale e
Lunel para equagoes diferenciais funcionais e também estabelece o resultado da otimali-
dade inversa para o sistema de malha fechada. Esta propriedade de otimalidade inversa é
pela primeira vez demonstrada em projetos de busca extremal e justifica o uso heuristico
de um filtro passa-baixa entre o sinal de demodulacao e o integrador, que tem sido histo-

ricamente utilizado em implementagoes de busca extremal sem atrasos.
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