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7 Conclusoes

Neste trabalho, um sistema de controle por aprendizado foi desenvolvido
para acionar sistemas servo-hidraulicos. Tanto o controle quanto a lei de
aprendizado propostos nao necessitam de ganhos ajustaveis, simplificando sua
implementacdo. O controle proposto foi simulado e aplicado a uma méquina de
ensaios de fadiga, implementando-se o controlador em um sistema CompactRIO.
Os resultados mostraram que o controle proposto é capaz de gerar freqiiéncias
mais altas que as do controlador original, utilizando correntes mais baixas para o

acionamento da servo-valvula.
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