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RESUMO

O trabalho em questdo corresponde a continuidade dos estudos em sistemas dindmicos
cadticos, correspondente ao periodo de 2004-2005 de Iniciagdo Cientifica do Instituto
Nacional de Pesquisas Espaciais. Nessas condi¢des, serdo estudados sistemas dinamicos com
comportamento cadtico, com um direcionamento especial a problemas envolvendo o controle
de tais sistemas, uma vez que, em modo geral, o comportamento caodtico ¢ associado a
condi¢des indesejadas de operagdo. Foram estudadas, de modo mais aprofundado, as
caracteristicas de existéncia de Orbitas periddicas instaveis em atratores de sistemas cuja
combinagdo de parametros nos fornece caos, para uma posterior aplicacdo do algoritmo de
OGY, baseado na aplicagdo de pequenas perturbagdes em um dos parametros do sistema, de
modo a manté-lo operando em torno dessas Orbitas. Métodos para a localizagé@o de tais orbitas
foram implementados em ambiente Visual Basic e MATLAB, considerando o problema do
péndulo amortecido e for¢ado, também estudado no periodo anterior, como para o mapa de
Hénon.
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