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RESUMO

Este trabalho insere-se no contexto mais amplo de uma pesquisa em
desenvolvimento no INPE (conduzida por este pesquisador), e que envolve o estudo
de controladores para estruturas flexiveis. Investigam-se controladores (lineares)
otimos e controladores ndo lineares para uma estrutura flexivel (do tipo viga de
Euler-Bernouilli) em movimento de rastreamento (slewing). A viga ¢ modelada
utilizando o formalismo lagrangeano e considerando curvatura linear. As equacgdes
diferenciais ordindrias governantes do movimento possuem um termo ndo linear
proveniente do acoplamento entre a velocidade angular do eixo do atuador (motor de
corrente continua) e a deflexdo da estrutura. Este termo € conhecido como rigidez
centripeta. Um controlador linear do tipo PD ja foi desenvolvido para este sistema
dinamico em pesquisa anterior (inclusive envolvendo outro aluno com bolsa PIBIC,
o qual ja concluiu seus trabalhos). A idéia aqui é agora utilizar técnicas de
otimizag@o para obter os melhores ganhos para o controlador anteriormente projetado
e, posteriormente, investigar um controlador ndo linear mais robusto para este
mesmo sistema. Os resultados finais deste trabalho de inicia¢do cientifica deverdo
conter uma comparacdo entre os resultados obtidos por meio dos diferentes
controladores investigados.
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