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Nesta Dissertacdo sdo propostos dois esquemastteleqara sistemas nao-lineares
com atraso. No primeiro, 0 objetivo € controlar uclasse de sistemas incertos
multivariaveis, de grau relativo unitario, com peptacdes nao-lineares descasadas
dependentes do estado, e com atraso incerto entearia tempo em relacdo ao estado.
No segundo, deseja-se controlar uma classe dengsist@onovariaveis, com parametros
conhecidos, grau relativo arbitrario, atraso adidr conhecido e constante na saida.
Admitindo-se que o atraso na entrada pode seraiekigpara a saida, entdo, o segundo
esquema de controle pode ser aplicado a sistemas attaso na entrada. Os
controladores desenvolvidos sdo baseados no o®npolr modo deslizante e
realimentacao de saida, com fung¢édo de modulacacapamplitude do sinal de controle.
Além disso, observadores estimam as variaveis @el@snao-medidas. Em ambos os
esquemas de controle propostos, garante-se pragdasdde estabilidade globais do
sistema em malha fechada. Simulacdes ilustram eaoidi dos controladores
desenvolvidos.
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